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Mo6t Robotics WPS

Michele Miller &r direktor for och grundare av Robotics WPS, som startade sin verksamhet
i 2009. Michele har arbetat som larare bade i New South Wales och i Queensland
(Australien). Hon ar lektor pa University of Technology (UTS INSEARCH) i Sydney och
hon har 6ver 20 ars lararerfarenhet.

Ar 2010, d& Michele undervisade i New South Wales, inbjods hon att koordinera ett
robotikprogram fér UTS INSEARCH i Sydney. Anda sedan dess har teamet bakom
Robotics WPS utvecklat en serie av kodningsworkshopar och erbjuder nu robotar och
programmeringsworkshopar for skolor i Australien. Varje ar far 6ver 5000 elever ta del av
Robotics WPS workshopar pa ett eller annat sétt.

Robotics WPS erbjuder ocksa konkret hjalp for skolor genom utbildningsdagar och
fortbildningar.

Michele Miller fran Robotics WPS och en ivrig robotikelev
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Inledning

De har lektionerna ar designade av Robotics WPS. Under de senaste 5 aren har de
testats med manga olika robotar i workshopar som Robotics WPS hallit. Nu har
lektionerna testats med Edisonroboten och de var mycket omtyckta.

Du kan anvanda lektionsplanerna antingen som de &r eller som inspiration fér egna idéer.
Larare kan behova gora andringar for att mota elevernas kunskapsniva pa olika arskurser.
Lektionssamlingen borjar med de lattare programmeringsikonerna, exempelvis
grundlaggande rorelser, och slutar med tidigare favoriter, exempelvis att folja en linje och
sumobrottning.

Lektionsplanerna inkluderar element av problemldsning och samarbetsformaga och
programmeringsprocessen ar nagot elever pa alla stadier kan njuta av.

Nagra elever kommer snabbt att greppa de grundlaggande koncepten och snabbt vara
redo for nasta aktivitet. Lektionsplanerna ger mojligheter till individualisering da eleverna
sjalva kan 6verga till nasta arbetsblad och arbeta sjalvstandigt. Om du ar lite osaker
rekommenderas att lata eleverna arbeta pa i egen takt, med tiden dkar aven ditt
sjalvfortroende och din tro pa elevernas férmagor.

Arbetsblad
Lesson 2 Worksheet | - Drive the robot foruard Det finns ett antal arbetsblad tillgangliga for varje
ke a5 anedeoeor s surandsop e ey Eneser lektion. Arbetsbladen ger eleverna mgjlighet att arbeta
e sjalvstandigt eftersom de innehaller instruktioner som

[Orecton [Fanuand_ ] |« Canitre

S eleverna kan folja.

(:('- E . o o o e
B8 ?,’H Arbetsbladen innehaller ocksa fragor for eleverna att
e svara pa. Genom att svara pa fragorna far eleverna
demonstrera sitt

e [
Set the‘Seconds pass’ (replace?) to an amount oftime in seconds to havethe robotstart I a' d
from behind the startline and stop before the finish line. arande.

Lesson 3 Activitysheet 3.1 - Turning

Minimum amount oftime is 0.01 seconds.

Meximum amaunt aftme s 327,67 seconds Place the robot down as per the outiine then play your turning program. Your robot should

Try different amounts of time until your rebot drives forward and stops just before the finish Program 1.~ Tumright from start 0° to end 90*
line. Program 2 - Turn left from start 0° to end 180°
Program 3 — Turn right from start 0° to end 90°, then turn left 270° to end 180°

Whatis the correctamount oftime to get your robot from the start to the finish?

o
Describe what the robotis doingand why? STARTO

- ~~
- ~

i 90° right turn
3,

’ N
’
¥ \

\
\
1
1
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]

€END 90°

o
2
— ——
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g

£

3
[ ]
L]

Aktivitetsblad \

Nagra av lektionerna innehaller ocksa aktivitetsblad.
Aktivitetsbladet ger eleverna en plattform att snabbt
testa sina program pa. s
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Lektionsoversikt

De flesta lektionerna ar designade for en 90 minuters lektion. Tidsatgangen varierar dock
baserat pa elevernas alder och fardigheter. Alla lektionsplaner har en koppling till den
australienska laroplanen. En lista pa alla referenser finns pa meetedison.com/.

Lektion |: Bekanta dig med Edison
Teknologiska kunskaper — Eleverna bekantar sig med programmeringsomgivningen och
hur man laddar ner ett program till Edison.

1. Bekanta dig med Edison med hjalp av streckkodsprogram
2. Oppna mjukvaruprogrammet och bekanta dig med hur ikonerna flyttas
3. Ladda ner ett testprogram

Lektion 2: Robotens rorelser = Kér!
Introduktion till sekventiell programmering — Eleverna lar sig hur roboten reagerar pa
kommandoikonerna i sekvens och far greppa hur tid, hastighet och avstand hor ihop.

Program 1 — Kor roboten framat (Arbetsblad 2.1)

Program 2 — Kor roboten bakat (Arbetsblad 2.2)

Program 3 — Kor roboten framat och bakat (Arbetsblad 2.3)
Program 4 — Hastigheter (Arbetsblad 2.4)

Lektion 3: Robotens rérelser - Svang!
Sekventiell programmering och grundlaggande geometri — Eleverna lar sig hur roboten
reagerar pa olika tidsinstallningar och hur de kan kontrollera roboten medan den Kor.

Program 1 — Svang hoger (Arbetsblad 3.1)

Program 2 — Svang vanster (Arbetsblad 3.2)

Program 3 — Svang hdger, sedan vanster (Arbetsblad 3.3)
Program 4 — Minibana (Arbetsblad 3.4)

Lektion 4: €En utmanande bana och den mexikanska vagen
Repetera lardomar — Eleverna anvander sig av kunskap fran lektion 1 till 3 i tva roliga
Oppna aktiviteter.

Program 1- En utmanade bana (Arbetsblad 4.1)
Program 2 — “Mexikanska vagen robot style” (Arbetsblad 4.2)

Lektion 5: Design | - Mitt program
Kreativt tankande och problemlosning — Eleverna skapar en egen utmaning och funderar
pa hur roboten skulle kunna ge dem en I6sning.

. Identifiera ett problem som roboten kan I6sa eller gor en rolig rorelse till musik
. Beskriv problemet eller rorelserna som roboten skall utfora

. Skriv programmet och testa det

. Misslyckande — Forsta forsoket ar aldrig lyckat, skriv ner och Forsok igen!

. Beskriv de programmeringsikoner som anvands och vad de gor

. Demonstration — Eleverna demonstrerar sina program for klassen

OO WNPEF
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Lektion 6: Att kdanna igen en Klapp

Introduktion till input (sensorer) — Eleverna lar sig hur de far roboten att reagera pa yttre
stimuli (klappar). Lektionen innehaller ocksa en rolig helklassaktivitet.

Program 1 — Blinka med LED som reaktion pa en klapp (Arbetsblad 6.1)
Program 2 — Kor som reaktion pa en klapp (Arbetsblad 6.2)
Program 3 — Dansa som reaktion pa en klapp (Arbetsblad 6.3)

Lektion 7: Att detektera hinder

Introduktion till hur objekt kan detekteras och till artificiell intelligens — Eleverna
programmerar roboten sa att den gor val (artificiell intelligens) som reaktion pa hinder i
dess omgivning.

Att forsta infrarod detektion av hinder (Arbetsblad 7.1)

Program 1 — Detektera hinder och stanna (Arbetsblad 7.2)

Program 2 — Detektera hinder och undvik (Arbetsblad 7.3)

Program 3 — Detektera hinder och undvik i en slinga (Arbetsblad 7.4)
Program 4 — Detektera i hoger och véanster led (Arbetsblad 7.5)

Lektion 8: Kanna igen en linje och folja den
Robotbeteenden for industrin — Eleverna lar sig grundlaggande robotbeteenden som liknar
de som anvénds i avancerade automatiserade fabriker och lagerbyggnader.

Sensorn for linjedetektion (Arbetsblad 8.1)

Program 1 — Kor &nda till en svart linje (Arbetsblad 8.2)
Program 2 — Hall Edison innanfér omradet (Arbetsblad 8.3)
Program 3 — Félja en linje (Arbetsblad 8.4)

Film — “Humans need not apply”

Lektion 9: Reagera pa ljus
Matningar av miljofaktorer och programmera matematik — Eleverna lar sig hur man mater

ljusstyrka, sparar vardena i minnet och utfér matematiska kalkyler for att kontrollera
robotens beteenden.

Att forsta variabler (Arbetsblad 9.1)

Program 1 — Ljusalarm (Arbetsblad 9.2)
Program 2 — Automatiska ljus (Arbetsblad 9.3)
Program 3 — Folja ljuset (Arbetsblad 9.4)
Djuriska beteenden hos robotar

Lektion | O: Design 2 - Mitt program

Kreativt tankande och problemlésning — Detta &r den andra egna designen och eleverna
far sjalv skapa en egen utmaning och beskriva hur roboten kan erbjuda en I6sning.

. Identifiera ett problem som roboten kan I6sa

. Beskriv problemet eller rorelser som roboten bor utféra

. Skriv ett program och testa det

. Misslyckande — Forsta forsoket ar aldrig lyckat, dokumentera och Forsok igen!
. Beskriv anvanda programmeringsikoner och vad de gor

. Demonstration — Eleverna demonstrerar sina program for klassen

OO WNPEF
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Kopplingar till NAPLAN tester (Australiens nationella elevtest)

Elever upplever att robotik & mycket motiverande. Motivation framjar en snabb inlarning
inom omraden som naturvetenskaper, teknologi och matematik. Det finns ocksa andra
undervisningsamnen som kan dra nytta av en hogre nivas engagemang.

Under lektionerna ombeds eleverna skriva ner beskrivning av sina program och det som
roboten gor. | arbetsbladen for de egna designerna far eleverna planera och skapa ett helt
eget program. De skriver ocksa ned och beskriver beteenden som de olika
programmeringsikonerna skapar i deras program.

Robotics WPS erfarenhet har visat att manga studerande har problem med att ta in
information fran visuell stimuli och omvandla detta till skriven text.

De har lektionsplanerna hjélper eleverna att 6verfora visuell stimuli fran bilder, grafer och
tabeller till skriven text. Detta ar en viktig egenskap som behandlas i NAPLANS test.

Detta ar bara ett av omradena var Robotics WPS har sett en tydlig forbattring av elevernas
fardigheter. De har utvecklat en férmaga att forsta hur de skall éverféra kunskapen de har
tagit till sig kring sina program till skriven text.

Your EdVenture into Robotics 10 Lesson Plans

Lesson S Design brief worksheet 5.2 - My program

S. Describe some of the programming icons in your program
Draw and colour in the programming icons befow. Then describe what they do in your

program
What is the name of this icon? d“a‘ d‘in

What does this icon do? SoWA W P tawn

He dusldrive ican dives m/

Roodk Corwatd of speed &

What is the name of this icon? evmym;k

Nhat do 1“ { wh
X )‘k.b;’w:"w&l" |C:\:\YJ\‘:¢9;"Z
(i (Y ¥ 'S
e"'_?" m\.\ Hais Fiwe hes
e.\msu “nl. plostow\ Con‘hvﬁ.

Nhat is the name c‘“\ LED

What do 0? Iv\ ‘j fawn

Wne. Closln LGO Yvs on
He \el+ LED Yo draw =
atredtion Yo vy o\mivst&a\'.

www. meetedison com www.roboticswps. com.au

Ett exempel pa ett ifyllt arbetsblad.
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LEKTION |: BEKANTA DIG ME€D €DISON

Teknologiska kunskaper — Eleverna bekantar sig med programmeringsomgivningen och
hur man laddar ner ett program till Edison.

Innan vi kan anvanda Edison behover vi gora ett par saker.
1. Gora Edison redo for arbete
2. Lara kanna Edison
3. Installera Edisons mjukvara "EdWare”

4. Kontrollera att allting fungerar genom att ladda ner och kora ett testprogram

Gor Edison redo

Oppna batteriluckan och ta ut
programmeringskabeln. Lagg in 4 st
"AAA’-batterier. Kontrollera med hjalp
av bilden att batterierna ligger rétt vag
och lagg tillbaka luckan.

Kontrollera att batterierna ligger pa ratt led.

Satt pa Edison genom att fora brytaren till
héger mot “pa”-symbolen. Edisons réda
LED-lampor kommer d& att borja blinka.

Edison ar redo for arbete!

For knappen mot "pa”-symbolen

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sida 9
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Mot Edison (Arbetsblad 1.1)

Eleverna kommer att behéva vara bekanta med Edison och veta var alla sensorer ligger
samt vad de tre knapparna gor. Be eleverna bekanta sig med roboten med hjalp av bilden
pa Arbetsblad 1. Det kan vara vart att ha detta arbetsblad tillgangligt for eleverna under
alla 10 lektioner.

appdetektor
Inspelningsknapp

Stoppknapp

anster infraroéd LED

/V."—.’lnster ljussensor
v . . V

Lar kdnna Edisons sensorer och knappar

Startknapp — Startar ett program
Stoppknapp — Tryck for att avsluta ett program
Inspelningsknapp — 1 tryck = ladda ner ett program, 3 tryck = las streckkod

Edisons sensor for att folja en linje bestar
av tva delar, en rod LED-lampa och en
ljussensor.

Sensor for a

Sensorn kan ocksa lasa speciella
streckkoder som aktiverar forinstallerade
program i roboten.

Edisons stromknapp och sensor for linjedetektion.

EdComm-kabeln anvands for att ladda ner dina
program till Edison. Kabeln kopplas till uttaget for :
horlurar pa din dator eller tablett. EdComm programmeringskabel

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sida 10
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Installera EdWare

EdWare (Edisons programmeringsomgivning) finns tillgangligt for Windows, Mac, Linux,

Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

iIOS, Android och Raspberry Pi. Du kan hitta installationsfiler och instruktioner fér hur
programmet installeras pa webbsidan meetedison.com/downloads. Déar finns filer for alla
tillgangliga operativsystem.

| Windows bor ljudforstarkningen pa datorn stangas av. Folj féljande steg for att stanga av

all forstarkning.

X)v@ » Control Panel » All Control Panel lkems »

Adjust your computer’s settings

% Sound @ EI Speakers Properties qE
@ Sougd Pla |R.eoorrhng | Sounds I Comnmbonsl a General | Levels | Enhancements | advanced odes
ck device below to modify its settings: Select the enhancemem* r your current speaker
@ AutoPIay il configuration. Changes may @eﬂ‘ed until the next time you start e anm
playback.
2 ngh Definition Audio Device .
@ Default Programs Mot plugged in o isable all enhancements play
& Speakers Management
| High Defimi_:ion Audio Device h ound
@ Ease of Access Center fcfautiDovice * s Roc cton fting
Digital Audia (S/PDIF) Loudnegs Equalization
High Definition Audio Device id
Q% HDmeGrOup Ready Enhancement Properties boar
Description:
Location and Other .
7. ftificar
G’E Sensors
Provider:
% Parental Controls n Status: | settings.... | ver C
PR rogram Upcaes [Seroumun on.
| RemoteApp and Desktop Appl ’ " [ e Cancel e
Connections
Taskbar and Start Menu Troubleshootin 28 TRU-Install User Accounts &Y 7 o
u @ 9 h % = radk
Hur man sténger av ljudforstarkning Windows 7 (Engelska)
www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sida 11



http://www.meetedison.com/
http://www.roboticswps.com.au/
http://meetedison.com/downloads

V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

Programmering med streckkoder (Arbetsblad |.2)

For att inspirera eleverna och fa dem intresserade av robotik och vad de kommer att lara
sig, dela ut arbetsblad 2 tillsammans med robotarna. P& arbetsbladet finns fyra
streckkoder som Edison kan l&sa av.

Lat studerande lasa av streckkoderna med Edison. Beratta for eleverna, for varje kod, vad
Edison gor och vilka sensorer Edison anvander sig av.

Kontrollera Edison med klappar

Placera Edison pa en slat yta och tryck pa startknappen (den triangulara). Klappa i
handerna en gang nara Edison. Han kommer da att svanga hoger. Klappa sedan i
handerna tva ganger och Edison kommer att kéra framat cirka 30 cm. Préva ocksa pa att
knappa till Edison med ditt finger, forst en gang och sedan tva ganger. Edison har en
ljudsensor och anvander sig av den for att reagera pa klappar eller andra hdga ljud.

Undvik hinder
Tryck pa startknappen (triangeln) och se Edison narma sig hinder och vika at sidan for att
undvika en kollision. Edison anvander sina infraréda lampor for att observera hinder.

Folja en linje

Placera Edison pa ena sidan av din linje,
(1,5 cm bred) sa att sensorn ar pa ett vitt
omrade. Tryck sedan pa startknappen och
se Edison fdlja linjen.

Edisons sensor lyser pa ytan och méter
mangden ljus som reflekteras tillbaka. Vit
farg reflekterar mycket ljus och svart valdigt
lite, vilket ger Edison en mgjlighet att "se”
skillnad.

For att kunna folja linjen ar Edison konstant Edison line following
missnojd. Nar han ar vid sidan av linjen

vander han hoger for att hitta tillbaka till linjen, men om han &ar pa linjen vander han
vanster for att komma bort fran den.

Folja ett ljussken

Du behover en ficklampa och en slat yta skyddad fran starkt ljussken. Tryck pa
startknappen och rikta ljusskenet mot Edison. Nar han "ser” ljuskallan kommer han att kdra
mot denna. Genom att flytta ljuskallan kan du styrka vart Edison kor. Paminner detta dig
om nagot?

Detta ar ett av Edisons mer intressanta program. Det harmar beteende hos vissa flygande
insekter. Du har kanske sett malar som svarmar kring ett ljussken en varm sommarkvall.
Detta beteende kallas fototropism och finns t.ex. hos vaxter som vander sig mot solen.
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Mot EdWare (Arbetsblad 1.3)
Sa fort eleverna ar intresserade och motiverade av vad de sett Edison gora kan de bérja
anvanda EdWare.

For att bli bekanta med programmet, be eleverna éppna programmet och flytta ikoner fran
ikonpaletten till vanster till programfaltet i mitten. Till att borja med behdver de inte laga
fungerande program.

Sa& har ser EdWare for Windows ut. EdWare for de 6vriga operativsystemen paminner
valdigt mycket om detta.

Ikonpalett Programmeringsfalt
[E=5 (=R =5

7| Edison EdWare

File Program Robot Help

Zoom 100% «|[ 4" variable || [ Program Edison |

.D. > . . II‘ ))) >
flash play
flash start LED beep

) ® \ \
play
i Dew, Ikonen ar vald och Ett enkelt
g JJ kan redigeras program med tva
ikoner

play
music

Ny L

il

detect

obstacle

®

Flash LED Properties

Control: |Left LED

Constant Variable

Help

Wariables

Turn an LED on or off using either a
selection from the drop down box or by
using a variable 0 = off, 1 = on.

-

Name Range Intial Value

<NEW=>

single
drive

LED Setting:

O10)

Edison EdWare

- < 1l | 3
* Files

Hjalptext fér ikonen Variabler

€genskaper for en ikon

For att borja programmeringen, klicka pa ikoner i paletten och dra ut dem péa
programmeringsfaltet. Placera ikonerna mellan "start’- och "end”-ikonerna.

Valj en ikon. Instéllningarna i egenskapsfaltet bestammer hur Edison skall reagera pa just
den ikonen. Experminentera lite med olika instéllningar.

Anvand hjalptexten som guide medan du programmerar. Allt du behdver veta om en ikon
finns i detta falt.

| faltet for variabler kan du skapa variabler och kontrollera sma bitar av Edisons minne.
Mer information om detta finns i lektion 9.
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Testprogram (Arbetsblad 1.4)
Studerande kan nu 6ppna testprogrammet.

Filnamn: Test Program.edw (I Windows: C:\Program Files\EdWare\My Programs)

Testprogrammet ser ut sa har:

BrEEE BEEE 20—
c
. 5
<

Testprogram

Forklara for eleverna att ett program ser ut s har. Edison ser pa en ikon i taget och gor
vad ikonen sager. Pilarna visar i vilken ordning Edison laser ikonerna. | programmet finns
det en loop, sa programmet upprepas gang pa gang anda tills batteriet tar slut eller
anvandaren avslutar programmet med stoppknappen.

Eleverna kan nu ladda ner testprogrammet till sina robotar.

Koppla in EdComm-kabeln till jacket for horlurar pa datorn eller tabletten och skruva upp
volymen till full styrka. Koppla andra anden av kabeln till Edison s& som bilden visar.

!
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For att ladda ner testprogrammet, utfor foljande steg:
1. Tryck pa Edisons inspelningsknapp (den runda) en gang
2. Tryck pa “Program Edison” i EdWare och klicka sedan pa “Start Download”
3. Tryck pa Edisons startknapp (triangeln) for att starta programmet

Edison kommer nu att kora testprogrammet. Han snurrar bade vanster och héger medan
lamporna blinker och han piper.

Forklara for eleverna att roboten supersnabbt laser av ikonerna i kodsekvensen en at
gangen i den ordning som pilarna bestammer. Varje ikon berattar for roboten vad han skall
gora. Forklara ocksa att Edison inte kan lasa ikonerna i fel ordning eller hoppa 6ver nagon
ikon.

Forklara aven at eleverna att programmet fardas fran datorn/tabletten till Edison via
kabeln. Kabeln forvandlar ljudimpulsen fran horlursjacket till ljus. Edison tar sedan emot
ljusimpulsen och sparar programmet i sitt minne.
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Lektion | Arbetsblad |I.1 - Mot Edison

Edison ar en liten LEGOanpassad och programmerbar robot.

Edison kan kommunicera med omvarlden med hjalp av sina sensorer. | bilden finns
Edisons sensorer, knappar och strombrytare utmarkta.

appdetektor
Inspelninsknapp

Stoppknapp

Vanster ljus sensor
Vanster infraréd LED

Lar kanna Edisons sensorer och knappar

Startknapp — Startar ett program
Stoppknapp — Tryck for att avsluta ett program
Inspelningsknapp — 1 tryck = ladda ner ett program, 3 tryck = las streckkod

Edisons sensor for att félja en linje bestar
av tva delar, en réd LED-lampa och en
ljussensor.

Sensor for g

Sensorn kan ocksa lasa speciella
streckkoder som aktiverar forinstallerade
program i roboten.

Edisons stromknapp och sensor for linjeigenkanning

EdComm-kabeln anvands for att ladda ner dina
program till Edison. Kabeln kopplas till uttaget for
horlurar p& din dator eller tablett. EdComm programmeringskabel
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1. Placera Edison pa hoger sida om streckkoden sa att han ar riktad mot koden.
2. Tryck 3 ganger pa inspelningsknappen
3. Edison kommer att kora framat for att lasa av koden
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Lektion | Arbetsblad |.3 - Mot EdWare

Det har ar EdWare, mjukvaran som behovs for att programmera Edison.

"‘O‘T‘PE"E’Ct Programmeringsfalt
| Edison EdWare \E“ﬁlg
File Program Robot Help
Zoom 100% + | @ Addvariable ]| [ Program Edison |
A > > > nq>) >
ash start & =
1q)) ° \
play
beep €n ikon ar vald och Ett enkelt
4 [ kan redigeras program med tva
play ikoner
music
sl 1
nd
detect =
ghatads Flash LED Properties Help Variables
( Control: Turn an LED on or off using either a - Name Range Intial Value
.) Constant Vel selection from the drop down box or by
using avariable 0 = off, 1 = on. <NEW>
drive
O10)
dual
drive I Sl R m | v
Edison EdWare / * File: \ ]
y 4 »
€Egenskaper hos en ikon Hjalptext fér ikonen Variabler

For att borja programmera skall du klicka pa ikoner i paletten och dra ut dem pa
programmeringsfaltet. Placera ikonerna mellan "start’- och "end”-ikonerna. Valj en ikon
och andra installningarna i egenskapsfaltet. Sa bestammer du hur Edison skall reagera pa
just den ikonen. Anvand hjalptexten som guide medan du programmerar. Allt du behdver
veta om en ikon hittar du dar. | faltet for variabler kan du skapa variabler och kontrollera

sma bitar av Edisons minne. Det lar du dig mera om senare.

Vad heter de fyra huvudgrupperna av ikoner?
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Lektion | Arbetsblad |.4 - Ladda ner ett testprogram

Oppna testprogrammet. Filnamn: Test Program.edw (i Windows: C:\Program
Files\EdWare\My Programs)

—EEEE BEERE I
c
B g
<

Testprogram

Ett program ser ut sa har. Edison ser pa en ikon i taget och gor vad ikonen sager. Pilarna
visar i vilken ordning Edison laser ikonerna. | det har programmet finns det en slinga. Den
gor att programmet upprepas gang pa gang anda tills batteriet tar slut (eller anvandaren

avslutar programmet med stoppknappen).

For att ladda ner programmet skall ni koppla in
EdComm-kabeln till uttaget for horlurar pa
datorn/tabletten och skruva upp volymen till full styrka. l l
Koppla andra @nden av kabeln till Edison sa som

bilden visar.

\

Gor foljande steg for att ladda ner programmet: .

1. Tryck pa Edisons inspelningsknapp (den runda) en gang
2. Tryck pa “Program Edison” och klicka sedan pa “Start Download”.
3. Tryck péa Edisons startknapp for att starta programmet

Vad gjorde roboten da du tryckte pa startknappen?

Vilka ikoner bestammer hur Edison ror sig? Skriv ner hur du tankte.

Hur kom programmet fran datorn till roboten?
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LEKTION 2: ROBOTENS RORELSER - KOR!

Introduktion till sekventiell programmering — Eleverna lar sig hur roboten reagerar pa
kommandoikonerna i sekvens och far undersoka hur tid, hastighet och avstand hor ihop.

Under denna lektion anvander eleverna basikonerna for att styra roboten och kdra den
framat och bakat.

Program | - Kér roboten framat (Arbetsblad 2.1)

Be eleverna att skriva ett program som kor roboten framat en fran ett startmarke till ett
stoppmarke. Eleverna kan anvéanda aktivitetsblad 2.1 eller fargat tejp som marken.
Roboten maste stanna innan den kort éver stoppmarket.

Program 2 - Kér roboten bakat (Arbetsblad 2.2)

Be eleverna skriva ett program som kor roboten bakat fran ett startmarke till ett
stoppmarke. Eleverna kan anvanda aktivitetsbladet som marken. Ett annat alternativ ar
fargat tejp pa ett bord. Roboten maste stanna innan den kort 6ver stoppmarket.

Program 3 - Koér roboten framat och bakat (Arbetsblad 2.3)

Be eleverna skriva ett program som kor roboten framat fran ett startmarke till ett
stoppmarke och sedan kor bakat tillbaka till startmarket. Som marken kan eleverna
antingen anvanda arbetsbladet eller fargat tejp. Roboten maste stanna innan den kort éver
stoppmarket pa vagen fram och innan den korsat startmarket pa vagen tillbaka.

Program 4 - Hastigheter (Arbetsblad 2.4)
Be eleverna experimentera med tid, hastighet och avstand.

Eleverna kan laga egna start- och stoppmarken.
Vad ar den kortaste tiden pa vilken roboten kan kéra till stoppméarket och tillbaka?
Vad ar den langsta tiden pa vilket roboten kan kdra till stoppmarket och tillbaka?

Eleverna kan lagga till blinkande LED-lampor och ljus till sina program om de vill vara
kreativa.

Varje arbetsblad ber eleverna att beskriva vad roboten gor samt varfor. Ett typiskt svar kan
se ut som féljande:

Roboten kor framat eftersom programmet har en ikon som sager att den skall kora
framat. Den kor till mallinjen och stannar eftersom tiden i vanteikonen ar stalld pa
0,35 s och det ar sa har lange det tar for roboten att kora sa langt.
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Lektion 2 Arbetsblad 2.1 - Kor roboten framat

Skriv ett program som kor Edison framat. Anvand dig av aktivitetsbladet eller fargat tejp pa
bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Folwald v]|<-Con5tant v|

Speed:

r Noo BN -
4

Event Wait Properties
Wait Until:

@) Seconds pass ? [{-Constant V]

() Event happens |Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Stall in "Sekunder passerar” (i stallet for ?) med en tid i sekunder. Roboten kor framat
detta antal sekunder. Stall roboten bakom startlinjen och se om den stannar fore mallinjen.

Den kortaste tiden man kan stélla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot startar bakom startlinjen och kor framat exakt ratt antal
sekunder sa att den stannar just innan mallinjen.

Vad ar den korrekta tiden som far din robot att kéra fran startpunkten till mallinjen?

Beskriv vad roboten gor och varfor.

www.meetedison.com
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Lektion 2 Arbetsblad 2.2 - Kér roboten bakat

Skriv ett program som kor Edison bakat. Anvand dig av aktivitetsbladet eller fargat tejp pa
bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: [Backwa[d v] |<-Con5tant v|

Speed:

’ <-LConstant

®G
s’c:rt ))

dual
ri

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass ? [-d.-Constant V]

/ () Event happens |Keypad V| |Triang|e button pressed V|

Stall in "Sekunder passerar” (i stallet for ?) med en tid i sekunder for att lata roboten kora
framat detta antal sekunder. Stall roboten bakom startlinjen och se om den stannar fore
mallinjen.

Den kortaste tiden man kan stélla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in ar 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot startar bakom startlinjen och kor bakat exakt ratt antal
sekunder sa att den stannar just innan mallinjen.

Vad ar den korrekta tiden som far din robot att kéra fran startpunkten till mallinjen?

Beskriv vad roboten gor och varfor.
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Lektion 2 Arbetsblad 2.3 - Framat och sedan bakat

Skriv ett program som kor Edison forst framat och sedan bakat. Anvand dig av
aktivitetsbladet eller fargat tejp pa bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties
Constant Vanable

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: ’Backwald v] |<-Constant

Speed:

Direction: [Fomald v] |<—C0nstant v|

Speed:

[ <-Constant

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@ Seconds pass 7 [c-Constant '] @ Seconds pass 7 ’<-Constant ']
() Event happens | Keypad ~ | |Triang|e button pressed v| (@) Event happens | Keypad - | |Triang|e button pressed V|

Stall in "Sekunder passerar” (i stallet for ?) med en tid i sekunder pa bada stallena. Stall
roboten bakom startlinjen och se om den stannar fore mallinjen. Kontrollera ocksa att den
stannar fore startlinjen nar den backat klart.

Den kortaste tiden man kan stélla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in ar 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot startar bakom startlinjen och kor framat exakt ratt antal
sekunder. Roboten skall stanna just innan mallinjen och sedan kora bakat sa att den
stannar just innan startlinjen.

Vilka &r de korrekta tiderna som roboten skall kdra framat och sedan bakat?
Framat Bakat

Beskriv vad roboten gor och varfor.
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Lektion 2 Arbetsblad 2.4 - Hastigheter

Skriv ett program som kor Edison forst framat och sedan bakat. Anvand dig av
aktivitetsbladet eller fargat tejp pa bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties

Dual Drive Properties

Constant Yariable Constant Variable
Direction: [Fomald V] | <-Constant Direction: [ Backward V] | <-Constant
Speed: Speed: [c—Comtant

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@) Seconds pass ? [d-Constant '] (@) Seconds pass ? [d-Constant v]
() Event happens |Keypad - | |Triang|e button pressed v| () Event happens |Keypad - | |Triang|e button pressed v|

Denna gang kan du andra bade tiden och robotens hastighet!

Kann dig fri att lagga till andra ikoner, sddana som gor att roboten blinkar med LED-
lamporna, piper eller till och med spelar musik.

1. Starta bakom startlinjen och stanna fére mallinjen, kor sedan bakat och stanna fére
startlinjen. Gor detta sa snabbt som mgjligt!

Vilka ar installningarna for din snabbaste kérrunda?
Hastighet framat Tid framat

Hastighet bakat Tid bakat

2. Starta bakom startlinjen och stanna fore mallinjen, kér sedan bakat och stanna fore
startlinjen. Gor detta s langsamt som mgijligt!

Vilka ar instéllningarna for din lAngsammaste korrunda?
Hastighet framat Tid framat

Hastighet bakat Tid bakat
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Lektion 2 Aktivitetsblad 2. |

MALLINJE

g

STARTLUINJE
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LEKTION 3: ROBOTENS RORELSER - SVANG!

Sekventiell programmering och grundlaggande geometri — Eleverna lar sig hur robotens
reagerar pa tid och geometri och hur de kan kontrollera roboten medan den kor.

| denna lektion anvander sig eleverna av de grundlaggande for att svanga roboten olika
vinklar (90°, 180° och 270°). Sedan anvander de kunskap fran lektion 2 for att skapa en
sekvens av rorelser.

Program | - Svang héger (Arbetsblad 3.1)
Be eleverna skriva ett program som svanger roboten 90° at hoger. Anvand antingen
aktivitetsblad 3.1 eller fargat tejp pa bordet som marken.

Program 2 - Svang vanster (Arbetsblad 3.2)
Be eleverna skriva ett program som svanger roboten 180° at vanster. Anvand antingen
aktivitetsblad 3.1 eller fargat tejp pa bordet som marken.

Program 3 - Svang héger, sedan vanster (Arbetsblad 3.3)

Be eleverna skriva ett program som svanger roboten forst 90° at hoger och sedan 270°
(90° + 180°) at vanster. Anvand antingen aktivitetsblad 3.1 eller fargat tejp pa bordet som
marken.

Program 4 - Minibana (Arbetsblad 3.4)

Be eleverna skriva ett program som kan navigera sig igenom en liten bana. Anvand
aktivitetsblad 3.2 eller skapa en egen bana med fargat tejp pa bordet. Eleverna kommer
att anvanda kunskap fran lektion 2 och 3 for att slutféra denna utmaning.

Varje arbetsblad ber eleverna att beskriva vad roboten gor och varfor. Ett typiskt svar kan
se ut som féljande:

Roboten svanger eftersom programmet har en kérikon som ber den svanga
vanster. Den svanger 90° eftersom den har en vanteikon med tiden 0,35 sekunder
och det tar sa lange for roboten att svanga 90°.
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Lektion 3 Arbetsblad 3.1 - Svang 90° at hoger

Skriv foljande program for att svanga Edison 90 grader (90°) at hoger. Anvand
aktivitetsblad 3.1 eller markerade linjer pa bordet som start- och stoppmarken.

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: ’Spin right v] | <-Constant v|
Speed: [c-Comtant

‘...

®G
A

Event Wait Properties
Wait Until:

@) Seconds pass ? ’f--Com:tant V]

() Event happens | Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Stall in “Sekunder passerar” (i stallet for ?) med en tid i sekunder for att fa roboten att
svanga hoger exakt 90°.

Den kortaste tiden man kan stélla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot svanger hoger fran startméarket exakt tills den nar
stoppmarket.

Vad ar den korrekta tiden for att fa din robot att svanga sig 90°?

Beskriv vad roboten gor och varfor.
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Lektion 3 Arbetsblad 3.2 - Svang |1 80° at vanster

Skriv foljande program for att svanga Edison 180 grader (180°) at vanster. Anvand
aktivitetsblad 3.1 eller markerade linjer pa bordet som start- och stoppmarken.

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: lSpin left v] |<—C0n5tant v|

v
@G
A

Event Wait Properties
Wait Until:

@) Seconds pass ? ’ <-Constant - ]

() Event happens | Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Stall in “Sekunder passerar” (i stallet for ?) med en tid i sekunder for att fa roboten att

svanga vanster exakt 180°.
Den kortaste tiden man kan stélla in ar 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot svanger vanster fran startmarket exakt tills den nar
stoppmarket.

Vad ar den korrekta tiden for att fa din robot att svanga sig 180°?

Beskriv vad roboten gor och varfor.
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Lektion 3 Arbetsblad 3.3 - Svang héger, sedan vanster

Skriv féljande program. Programmet svanger Edison forst 90 grader (90°) héger och
sedan 180 grader (180°) at vanster. Anvand aktivitetsblad 3.1 eller markerade linjer pa
bordet som start- och stoppmaérken.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable
Direction: ’Spin right v] | <-Constant v| Direction: [Spin left vl | <-Constant v|

Speed:

[ <-Constant

Speed:

dual event dual event
start drive - wait drive - wait
[ ) [ )
[ ) [ )
Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@ Seconds pass ? [d-Comtant VI @ Seconds pass ? ’f--Com‘tant v]
() Event happens |Keypad - | |Triang|e button pressed v| () Event happens |Keypad - | |Triang|e button pressed v|

Stall in “Sekunder passerar” (i stallet for ?) med tider i sekunder for att fa roboten att forst
svanga hoger 90° och sedan vanster exakt 270°.

Den kortaste tiden man kan stélla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot svanger hoger fran startméarket exakt tills den nar
stoppmarket och sedan svanger vanster tills den nat stoppmarket langst ner pa sidan.

Vad ar den korrekta tiden for att fa din robot att forst svanga 90°, sedan 270°?
90°: , 270°:

Beskriv vad roboten gor och varfor?
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Lektion 3 Arbetsblad 3.4 - Minilabyrint

Anvand de kunskaper i programmering som du har for att kéra Edison genom banan pa
aktivitetsblad 3.2.

Roboten maste starta framfor startlinjen och stanna efter mallinjen och den far inte kéra pa
kantlinjerna.

Du kommer att behdva kombinera manga olika programmeringsikoner for att kdra roboten
framat och gora de svangar som kravs.

Tips: Framat, vanster, framat, hoger, framat

Beskriv vad roboten gor och varfor?

Vilka utmaningar stétte du pa nar du forsokte kora Edison genom banan?

Avancerad tavling:
Vem kan kdra snabbast genom banan?

Det finns inget behov av stoppur. Addera bara tiderna fran alla vanteikoner.

Kom ihdg: Roboten som vinner maste starta framfor startlinjen och stanna forst efter
mallinjen och far inte kdra pa linjerna.

Hur l&nge tar det for din robot att kdra genom labyrinten?
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Lektion 3 Aktivitetsblad 3.1 - Svang!

Placera roboten i det utméarkta omradet och starta sedan ditt program. Din robot borde:
Program 1 — Svanga hoger fran start 0° till stopp 90°
Program 2 — Svanga vanster fran start 0° till stopp 180°

Program 3 — Svanga hoger fran start 0° till stopp 90°, sedan svanga vanster 270° till

stopp 180°
START O°
”"‘— ~~~~~\
i s
N
e AN
,/ “
,/ 90° hégersvang
, A\d
U \\
/ \
/ \
] \
] \
I \
I 1
180° @ i
vanstersvang STOPP 90°
\
\
\
\
\
\
\
\
\
\
M
NN
N
~
\~~~ ->|
STOPP 180°
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Lektion 3 Aktivitetsblad 3.2 - Minilabyrint

e

HEEBN
MALUINJE

STARTLINJE
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V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

LEKTION 4: UTMANING OCH MEXIKANSKA VAGEN

Repetera lardomar — Eleverna anvander sig av kunskap fran lektion 1 till 3 for att utfora tva
roliga 6ppna aktiviteter.

Under denna lektion utfor eleverna tva programmeringsaktiviteter.

Program |- Kérutmaning
Eleverna valjer en utmaning for sin robot och skriver sedan ett program for den. Nagra
exempel ar:

e KOr runt ett hinder, ex. en kopp eller en penal

e KOor runt kanten pa ett bord utan att kora 6ver kanten

e Skapa en labyrint pa ett stort papper som roboten kan kéra igenom
e Skapa en labyrint med en byggsats och be roboten kdra igenom den

Program 2 - “Mexikanska vagen robot style”

Den mexikanska vagen ar en rolig aktivitet for hela klassen. Allas robotar kér samma
program men de barjar inte samtidigt. Resultatet liknar en mexikansk vag eller
koreografisk dans.

Eleverna skriver ett kort program med en “cool” sekvens av robotrorelser. Uppmuntra dem
aven att anvanda sig av ljus och ljud i sina program.

Klassen (eller lararen) valjer det program som ar "bast”. Sedan delar ni det programmet
med alla 6vriga elever. Varje elev lagger till en vanteikon i bérjan av programmet.

For att skapa effekten av en mexikansk vag programmerar varje elev in olika tider i den
nya vanteikonen. Exempelvis:

Robot 1 — Vantar 0 sekunder
Robot 2 — Vantar 0,2 sekunder
Robot 3 — Vantar 0,4 sekunder
Robot 4 — Vantar 0,6 sekunder
Robot 5 — Vantar 0,8 sekunder
Robot 6 — Vantar 1,0 sekunder
Robot 7 — Vantar 1,2 sekunder
Robot 8 — Vantar 1,4 sekunder
Robot 9 — Vantar 1,6 sekunder
Robot 10 — Vantar 1,8 sekunder

Robot 1 till 10 placeras pa en rad i samma ordning som deras tidsfordrojningar. Alla
trycker pa startknappen samtidigt och betraktar sedan uppvisningen.

OBS: Apple tillater inte import av filer till iOS, sa denna aktivitet ar kanske inte majlig om ni
anvander er av iPads.
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Lektion 4 Arbetsblad 4.1 - Utmaning

Valj en utmaning for dig och din robot. Programmera Edison sa att han klarar av att utféra
den utmaning du valt.

Har ar nagra exempel, men du kan hitta pa en egen utmaning.

e Kor runt ett hinder, ex. en kopp eller en penal

e Kor runt kanten pa ett bord utan att kéra éver kanten

e Skapa en labyrint pa ett stort papper

e Skapa en labyrint av en byggsats som exempelvis LEGO

Kom ihag att du kan anvanda andra programmeringsikoner i ditt program, ex. blinkande
LED-lampor, ljud eller musik!

Vad valde du fér utmaning for din robot?

Vad var svart med att skriva detta program?

Vilka andra programmeringsikoner anvande du och vad gjorde de?

www.meetedison.com



http://www.meetedison.com/
http://www.roboticswps.com.au/
http://meetedison.com/

Namn:

Lektion 4 Arbetsblad 4.2 - Mexikanska vagen

Det har ar en rolig aktivitet for hela klassen. Allas robotar kér samma program men de
startar inte samtidigt. Resultatet liknar en mexikans vag eller en koreografisk dans.

Slingor
Anvand en slinga i ditt program for att fa rorelserna att upprepa sig.

Loop Properties
Loop UNTIL:

P LB P £ 00—

B =B

@) Loop forever

Vad du behéver goéra:

Skriv ett kort program med en “cool” sekvens av robotrérelser. GIom inte att anvanda dig
av ljus och ljud i ditt program.

Nar du skrivit din sekvens och testat den, lat klassen eller lararen utvardera och vélja det
“‘roligaste” programmet i klassen.

Om ditt blir valt, dela ditt program med resten av klassen. Om nagon annans program blir
valt, 6ppna deras program pa din dator och lagg till en vanteikon i borjan av programmet.
Stall in tiden enligt lararens instruktioner.

Tid i vanteikonen: Robotnummer: (for att stalla robotarna pa rad)

Placera alla robotar pa en rad i samma ordning som tidsférdréjningarna. Stall den med
kortast fordrojningstid i borjan och den med langst i slutet. Sedan trycket ni alla samtidigt
pa startknappen.

Beundra robotarnas uppvisning.

Beskriv din robots coola rorelser.
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V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

LEKTION 5: DESIGN | - MITT PROGRAM

Kreativt tankande och problemlosning — Eleverna skapar en egen utmaning och funderar
pa hur roboten skulle kunna ge dem en I6sning. Denna lektion kan ta tva lektioners tid,
alternativt kan planeringsskedet vara hemlaxa. Eleverna far vélja en egen rubrik for sitt
arbete, beskriva syftet med programmet och férklara var i det verkliga livet programmet
skulle kunna anvandas.

| . Identifiera ett problem som roboten kan I6sa €eller skapa en rolig dans
| framtiden kommer robotar att vara vara hjalpredor. Vi har redan robotdammsugare, sa
framtiden ligger inte langt harifran. Vilka hjalpsamma eller underhallande uppgifter kan
elevernas robotar utféra?

Till exempel:

e Dansa till musik — roboten dansar till elevernas favoritmusik

e Dammsugare — eleverna kan rita en planritning for ett vardagsrum pa ett stort
papper och programmera roboten sa att den “dammsuger” hela rummet.

e Vaktrobot — eleverna kan definiera ett sékert omrade (ett omrade pa ett papper eller
ett litet objekt). Robotens jobb ar att vakta omradet genom att kdra runt objektet.

2. Beskriv problemet eller rorelserna som roboten maste utféra

Med stod av designarbetsbladet beskriver eleverna problemet som just deras robot skall
|6sa och hur robotens program loser problemet.

Exempel: Problemet ar... “Ménniskor kan dansa bra, men deras rérelser ar langsamma
och det kan vara svart att dansa i takt.” Min robot l6ser detta genom att... “De gor snabba
rorelser och halls i samma takt som de andra robotarna som dansar samma dansrutin.
Detta kommer att vara intressantare att titta pa &n ménniskor som dansar.”

3. Skriv ett program och testa det
Eleverna skriver sina program och testar dem.

4. Misslyckande

Det forsta forsoket kommer inte att vara helt lyckat. Nagra elever kan behova extra
uppmuntran att férsoka igen! Misslyckande ar en normal del av programmering (och alla
andra ingenjorsaktiviter). Thomas Edison ar beromd for att ha misslyckats 10 000 ganger
innan han lyckades med uppfinnandet av glddlampan. Eleverna kan beskriva sina hinder
pa designarbetsbladet.

5. Beskriv de anvanda programmeringsikonerna och vad de gor

Eleverna valjer nagra ikoner de anvant och beskriver dessa (och deras uppgift) pa
arbetsblad 5.2. Printa fler arbetsblad om studerande skall beskriva flera ikoner.

6. Demonstration

Eleverna demonstrerar sina program och berattar om sin idé, programmet, problem de
stott pa och hur de 16st problemen.
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Lektion 5 Design | Arbetsblad 5.1 - Mitt program

| framtiden kommer robotar att vara vara hjalpredor. Vi har redan dammsugaren Roomba,
sa framtiden &r inte langt harifran. Tank pa en uppgift som din robot kan utfora. Skriv
sedan ett program sa att Edison kan utféra denna uppgift.

Har ar nagra exempel:

e Dansa till musik — en underhallande robot
e Dammsugare — mycket anvandbar i hemmet
e Vaktrobot — vaktar din penal

| . Diskutera

Diskutera med ditt par eller din grupp och bestam er for en anvandbar uppgift som roboten
kan utféra. Valj nagot ni kanner att ni kan programmera.

2. Beskriv
Innan du bérjar skriva ditt program far du beskriva problemet som din robot skall I6sa och
hur den skall 16sa det.

Problemet ar...

Min robot I6ser detta genom att...

3. Skriv ditt program

Planera ditt program fére du borjar lagga in ikoner. Anvand dig av de ikoner du lart dig
anvanda, men kann dig anda fri att préva pa nya ikoner.

4. Misslyckande?

Allting gar inte som man tankt sig den férsta gangen. Ingen panik! Forsok igen, men
beskriv forst vad som gick fel. Varfor fungerade inte ditt program den forsta gangen? Kom
ihdg att Thomas Edison misslyckades 10 000 ganger innan han lyckades med att uppfinna
sin beromda godlampa. S4, forsok igen!
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Lektion 5 Design | Arbetsblad 5.2 - Mitt program

5. Beskriv nagra av de ikoner som anvands i ditt program
Rita och farglagg programmeringsikonerna nedan. Beskriv sedan vad de gor i ditt
program.

[ \ Vad heter denna ikon?

Vad gor denna ikon?

[ \ Vad heter denna ikon?

Vad gor denna ikon?

/ \ Vad heter denna ikon?

Vad gor denna ikon?
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V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

LEKTION 6: ATT KANNA IGEN EN KLAPP

Introduktion till input (sensorer) — Eleverna lar sig hur de far roboten att reagera pa yttre
stimuli (klappar).

Under denna lektion lar sig studerande hur en robot kan kadnna av yttre stimuli. Dessutom
behadlas hur man programmerar robotens respons och hur man skapar ett beteende for
roboten.

Program | - Blinka med LED som respons pa en klapp (Arbetsblad 6.1)

Eleverna bekantar sig med att programmera roboten att vanta pa att en handelse sker
innan programmet fortsatter. | detta fall ar handelsen ett starkt ljud som en klapp.

Program 2 - Kér som reaktion pa en klapp (Arbetsblad 6.2)

Eleverna anvander sig nu av kunskap fran tidigare lektioner och far roboten att kora framat
som reaktion pa en handelse (en klapp).

Program 3 - Dansa som reaktion pa en klapp (Arbetsblad 6.3)
Eleverna skapar egna rorelser som reaktion pa klappar. De har tva olika mojligheter:

1. Skapa en robotdans med manga olika dansmandvrar.

2. Skapa ett program som kor roboten genom en hinderbana som reaktion pa
klappar.

Rolig klassaktivitet

Valj ut den basta dansrutinen och lat alla andra elever programmera sina robotar med den.
Placera alla robotar pa samma stélle och lat eleverna klappa i takt for att fa robotarna att
dansa tillsammans. Du kommer att behdva réakna in dem i klappandet genom 1, 2, 3, 4...
Klapparna startar pa 5, och sedan fortsatter de pa 6, 7, 8...
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Lektion 6 Arbetsblad 6.1 - Blinka med LED som reaktion
pa en klapp

Skriv ett program som far Edison att blinka med sin véanstra LED-lampa som reaktion pa
ett hogt ljud. Ett hogt ljud kan vara exempelvis en klapp.

Event Wait Properties

Event Wait Properties

Wait Until: Wait Until:
(") Seconds pass | 0 | | <-Constant v| @ Seconds pass 0.5 <-Constant -
@ Event happens [ ? v] [ ? v] () Event happens |Ke:.rpad v| |Triang|e button pressed v|

Loop Properties
Loop UNTIL:

Flash LED Properties

Control: |Left LED -

Constant Variable

LED Setting: | Off ~|

Flash LED Properties

Control: | Left LED

@ Loop forever Constant Variable

’c-Cnnstant LED Setting: ’Dn vl I{-Constant

| detta program vantar inte den forsta vanteikonen pa att en tid har gatt. | stallet vantar
programmet pa att en specifik handelse har skett. Forst d& kommer programmet att
fortsatta.

Den forsta vanteikonen behdver stallas in. Valj “Handelse intraffar” (Event happens) och
valj sedan den handelse som du tror behovs for att reagera pa en klapp.

Pa vilket avstand detekterar roboten din klapp?

Vad spelar slingan for roll i programmet och vad skulle hAnda om slingan inte skulle vara
med?
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Lektion 6 Arbetsblad 6.2 - Kér som reaktion pa en klapp

Skriv foljande program som far Edison att kora framat som reaktion pa en klapp.

Event Wait Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties
Wait Until: Constant Wait Until:
(7) Seconds pass | 0 | |<—Constant v| Direction: @ Secondspass 0.1

@ Event happens [Detect clap v] [Clap detected VI

Speed:

(C) Event happens | Keypad -

L) [ )
o [ )
o [ )
o [ )
L [

Loop Properties
Loop UNTIL:

A W v
B DB D E
I t o8

@ Loop forever

[ ] 000000

Dual Drive Properties Event Wait Properties Event Wait Properties

Constant Wait Until: Wait Until:
Direction: @ Seconds pass 0.5 (7) Seconds pass | 0 | |<-C0n5tar|t - |
Speed: () Event happens |Keypad (@ Event happens ’Detect clap VI [Cbap detected v]

Edisonrobotens ljudsensorer ar kansliga. De reagerar inte bara pa klappar, utan ocksa pa
andra hoga ljud. Eftersom robotens motorer, vaxlar och hjul ocksa ger ljud ifran sig kan
sensorerna reagera pa detta. For att forhindra att roboten triggas av dessa ljud finns det
tva nya vanteikoner i programmet. De ar markerade med orangea stjarnor. Forsta
vanteikonen ar installd pa 0,1 sekunder och ger robotens motorer tid att stanna. Den andra
vanteikonen ar installd pa att vanta pa ett ljud. lkonen kommer att fa programmet att
fortsatta eftersom den kommer att reagera pa ljudet av motorerna.

Du maste lagga till de har ikonerna efter att motorerna har stannat om du vill anvanda
sensorn for att detektera klappar pa nytt. Annars tar programmet slut och kommer inte
vidare.

Experimentera med olika riktningar i den forsta kérikonen och med olika tider i den
foljande vanteikonen for att skapa olika sorters rorelser.

Vilka andra riktningar och tider prévade du pa?

Experiment 1: riktning , tid
Experiment 2: riktning , tid
Experiment 3: riktning , tid
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Lektion 6 Arbetsblad 6.3 - Dansa som reaktion pa en
klapp

Med hjalp av det du lart dig de senaste tva 6vningar kan du nu skapa en dansrutin. Den
har gangen dansar roboten som reaktion pa dina klappar.

Manover 1 Manover 2

I
> =

Du kommer att behéva minst tva olika dansrérelser, men du kan lagga till s2 manga du vill.
Programmet ovan har tvd manévrar med ett par rorelser i var. De héar tva upprepar sig
eftersom de ligger i en slinga.

Du kan ocksa prova pa att lagga till tva mandovrar per klapp.

Alternativ utmaning

Om du inte vill programmera en dans kan du bygga en kort hinderbana som roboten kor
igen. Du kan styra Edison med hjalp av klappar.. Edison skall sedan komma tillbaka till dig
som reaktion péa en sista klapp.

Hur manga mandovrar har ditt program?

Beskriv din robots dans och kérmandvrar.

Rolig klassaktivitet

Valj den basta dansen i klassen och lat alla programmera in denna i sin robot. Placera
sedan alla robotar pa en rad och klappa i takt for att fa robotarna att dansa.
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V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

LEKTION 7: DETEKTERA HINDER

Introduktion till hur objekt kan detekteras och till artificiell intelligens — Eleverna
programmerar roboten sa att den gor val (artificiell intelligens) nar den detekterar hinder i
sin omgivning.

Att forsta infrarod detektion av hinder (Arbetsblad 7.1)
Eleverna bekantar sig med robotens teknologi for att detektera hinder. Edison anvander
infrard6tt ljus for att méarka hinder i sin vag.

Program | - Detektera hinder och stanna (Arbetsblad 7.2)
Eleverna skriver ett program som kor roboten tills den méarker ett hinder som star i vagen.
Robotens stannar da for att undvika en kollision.

Program 2 - Detektera hinder och undvik (Arbetsblad 7.3)
Eleverna skriver ett program som kér roboten tills den mérker ett hinder som star i vagen.
Roboten svanger da for att undvika en kollision.

Program 3 - Detektera hinder och undvik i en slinga (Arbetsblad 7.4)
Eleverna skriver ett program innehallande en kontinuerlig slinga. Roboten kor da anda tills
den marker att det star ett hinder i vagen. Roboten svanger for att undvika kollision.
Edison fortsatter sedan kéra, tack vare slingan, och sdker andra hinder att undvika.

Program 4 - Detektera i héger och vanster led (Arbetsblad 7.5)

Eleverna skriver ett program innehallande en kontinuerlig slinga. Programmet reagerar pa
huruvida det finns ett hinder till hoger eller vanster om Edison. For att &stadkomma detta
anvands en "OM”-slinga (IF-loop).

En OM-slinga ar viktig da den ger roboten mojlighet att ta beslut utan méanskligt inflytande.
Nar detta sker kallas roboten for en autonom robot, eftersom den nu har artificiell
intelligens. Det har ar ett valdigt mangfacetterat koncept, ar roboten nu levande?

Denna lektion kan ocksa anvandas for att stimulera en diskussion kring forarlésa
robotbilar. Bilarna anvander sensorer for att undvika kollisioner med manniskor, byggnader
och andra bilar.

Om sensorerna for objektdetektion &ar for kansliga eller inte k&nsliga nog kan eleverna
rekalibrera dem med hjalp av instruktionerna pa féljande sida.
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Kalibrera sensorn fér objektdetektion

Du kan kontrollera kansligheten pa Edisons detektionssystem. Genom att gora sensorn
kansligare kan Edison marka objekt pa langre hall. Om du gor den mindre kanslig kommer
han bara att marka hinder som ligger véldigt nara.

Las av en streckkod

1. Placera Edison riktad mot streckkoden pa kodens hdgra sida
2. Tryck 3 ganger pa inspelningsknappen (den runda)
3. Edison kommer att kora framat och lasa av streckkoden

][ .

Streckkod — Kalibrera sensorn foér objektdetektion

Stall in den maximala kansligheten
Las forst av ovanstaende streckkok och tryck sedan pa startknappen (triangeln). Edison ar
nu i kalibreringslage. Se till att det inte finns nagra hinder framfor Edison.

Vanstra sidans sensorer kalibreras forst.

1. Tryck upprepade ganger pa startknappen (detta 6kar kansligheten) tills den vanstra
LED-lampan flimrar.

2. Tryck upprepade ganger pa inspelningsknappen (detta minskar pa kansligheten) tills
LED-lampan helt slutar flimra.

3. Tryck pa stoppknappen for att kalibrera den hogra sidan.

4. Tryck upprepade ganger pa startknappen tills den hogra LED-lampan flimrar. Tryck
sedan upprepade ganger pa inspelningsknappen tills lampan slutar flimra.

5. Tryck pa stoppknappen for att slutfora kalibreringen.

Anpassad kanslighet
Du kan stélla in avstandet pa vilket Edison marker hinder genom att stélla ett hinder
framfor Edison pa onskat avstand och upprepa steg 1 till 5.

www.meetedison.com
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Lektion 7 Arbetsblad 7.1 - Detektera hinder med den
infraroda sensorn

Edisonroboten ar utrustad med infrarod (IR) "syn”. IR &r inte synligt for manniskans dgon,
sa du kan inte se detta ljus. Ljuset later Edison "se” i morkret.

For att Edison skall kunna méarka hinder skickar den ut infrarétt ljud framfor sig. Edison har
lampor bade pa den vanstra och hdgra sidan. Om ljuset reflekteras fran ett hinder, ex. en
vagg, sa detekteras det reflekterade ljuset av Edisons infraréda detektor. Detektorn ligger
langst fram i mitten pa roboten.

| bilden finns det ett hinder pa Edisons véanstra sida. Det ar da bara infrarétt ljus fran den
vanstra lampan som reflekteras. Fran signalen Edison far in kan han sluta sig till att det
finns ett hinder till vanster men inte till hoger.

Utsant infrarétt ljus ar utmarkt i rétt och reflekterat ljus med blatt.

IR sandare '> &

IR detektor

Rita in det utsédnda och reflekterade infrardda ljuset for detta hinder.
G

IR sandare @

IR detektor o

IR sandare @
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Lektion 7 Arbetsblad 7.2 - Detektera hinder och stanna

Skriv foljande program som far Edison att kora framat anda tills han traffar pa ett hinder.

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant Variable (7) Seconds pass |0 | |<—C0n5tant v|

IR Transmitter obstacle detection: I[}n v] [{-Constant

@ Event happens [Detect obstacle v] lAn'_l,r Obstacle detected v]

* *
Rl OI6
3P 28

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: [Forward v] |<—Con5tant v|

Den roda detektionsikonen slar pa systemet for objektdetektion och starta de infraroda
séndarna.

Korikonen ar installd pa hastighet 5 for att roboten skall hinna marka av hinder innan han
kolliderar med dem. Om hastigheten ar fér hbg kommer Edison inte att hinna stanna utan
kollidera med hindret.

Pa vilket avstand kan roboten detektera hinder?

Har du sett denna typ av osynlig detektion tidigare och i sa fall var?

Var tror du att denna typ av teknologi fér detektion skulle kunna vara anvandbar?

www.meetedison.com



http://www.meetedison.com/
http://www.roboticswps.com.au/
http://meetedison.com/

Namn:

Lektion 7 Arbetsblad 7.3 - Att undvika hinder

Skriv foljande program. Edison kor framat tills han ser ett hinder, vander sig 180° och kor
ytterligare 1 sekund bort fran hindret.

Event Wait Properties
Wait Until:

Event Wait Properties
Wait Until:

Detect Obstacle Properties

Constant Variable (0 Seconds pass |0 | |<-C0nstar1t vl

(@ Event happens ’Detect obstacle vl ’Ang,r Obstacle detected v]

@) Secondspass 1

IR Transmitter chstacle detection: [Dn vl [-C-Constant']

L} L) L)
[} L) L)
" X X X
o)l e)le LYIL]
> > =N (:)(:) (:)(:) (:)(:) >
start detect dual event dual event dual event
obstade drive wait drive wait drive wait
L) L)
L) o [} [
Dual Drive Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties Dual Drive Properties
Constant Constant Wait Until: Constant
Direction: Direction: | Spin left - @ Secondspass 7 Direction:
Speed: Speed: Speed:

Under lektion 3 (Arbetsblad 3.2) undersokte du den korrekta tiden for att roboten skulle
svanga sig 180°. Anvand dig av denna tid och stall in vanteikonen, dar det nu star ett
fragetecken (?).

Vad ar den korrekta tiden for att fA din robot att svanga exakt 180°?

Vad tycker du att &nnu saknas fran programmet och hur skulle du férbattra det?
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Lektion 7 Arbetsblad 7.4 - Att undvika hinder

Skriv foljande program for att fa Edison att kontinuerligt kora vidare efter att ha undvikit ett
hinder.

Event Wait Properties

Wait Until:
Detect Obstacle Properties .
Constant  Variable (") Seconds pass | 0 | | <-Constant v|
IR. Transmitter obstacle detection: [Dn v] [c—Constant - @ Event happens [Detect obstacle v] [An:.r Obstacle detected v]

W
B> E v E

N c
I EP <

obstacle start

*........

[ ] .......'
o .......'

Event Wait Properties

Loop Properties Dual Drive Properties Dual Drive Properties

Loop UNTIL: Constant Constant Wait Until:
@ Loop forever Direction: Direction: | Back right - © Secondspass 7
Speed: Speed:

Forsok experimentera med olika tider (givna i sekunder) i den andra vanteikonen. Denna
tid bestammer hur lange roboten svanger (fragetecknet i bilden).

Vilken tror du ar den béasta tiden for roboten att svanga pa?

Varfor ar denna tidsinstallning bast? Vad skulle roboten kunna gora annorlunda for att
ytterligare bli battre?
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Lektion 7 Arbetsblad 7.5 - Detektera i héger och

vanster led

Skriv féljande program. Edison kommer nu kontinuerligt att kora vidare efter att ha
detekterat hinder till hdger eller vanster om sig.

If Properties

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Back right -
Speed:

Take the top (True) branch if:
(7) Test passes |-N0 Variable- v| |: v|E
@ Event happens ’De’(ect obstacle VI ’Obstacle at right ']

Event Wait Properties
Wait Until:

@ Seconds pass 1 «-Constant -

(@) Event happens |Keypad v| |Triang|e button pressed v|

Else take the bottom (False) branch.

sl

>
start > Eg

obstade

If Properties Dual Drive Properties Dual Drive Properties

Take the top (True) branch if: Constant Constant
O Testpasses  [-NoVarisble- ~| |[= /[0 |F | pirection: Direction: [Back left ~ ~
@ Event happens ’De’(ect obstacle v] ’Obstacie at left VI Speed: Speed:

Else take the bottom (False) branch.

| programmet anvander vi en ny ikon, en “OM-slinga” (IF-loop). Det har ar en valdigt viktig
ikon eftersom den ger roboten mojlighet att ta beslut utan manskligt inflytande. Nar en
robot har denna egenskap kallas den autonom, eftersom den har artificiell intelligens.

En “om”-ikon fragar huruvida nagot ar sant eller falskt. Om resultatet ar sant tar
programmet vagen utmarkt med ett rattecken. Om resultatet ar falskt tar programmet
vagen utmarkt med ett kryss.

Programmet har tre olika vagar det kan ta beroende pa var ett hinder ar. Forklara med
egna ord vad dessa tre vagar far roboten att gora.

Inget hinder detekteras:

Hinder detekteras till hoger:

Hinder detekteras till vanster:

Eftersom roboten kan ta beslut ar den levande!? Vad tycker du?
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V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

LEKTION 8: KANNA IGEN €N LINJE OCH FOLJA DEN

Robotbeteenden for industrin — Eleverna lar sig grundlaggande robotbeteenden som liknar
de som anvéands i avancerade automatiserade fabriker och lagerbyggnader.

Sensorn for linjedetektion (Arbetsblad 8.1)

Eleverna bekantar sig med robotens sensor for linjeigenkanning och hur roboten kan
ké&nna igen huruvida underlaget ar vitt eller svart.

Program | - Kér anda till en svart linje (Arbetsblad 8.2)

Eleverna skriver ett program som kor roboten anda tills den traffar pa en svart linje. De
funderar aven pa huruvida roboten kan kanna igen andra farger.

Program 2 - Hall Edison innanfér omradet (Arbetsblad 8.3)

Eleverna skriver ett program som haller roboten innanfor ett givet omrade. Sensorn for
linjeigenkanning upptéacker omradets grans och roboten véander sig om. Eleverna kan
anvanda sig av Aktivitetsblad 8.2 eller skapa sitt eget omrade pa ett stort papper med en
tjock tusch. Som rolig helklassaktivitet kan alla robotar laggas i samma inhagnade omrade.

Program 3 - Félja en linje (Arbetsblad 8.4)

Eleverna skriver ett program som féljer en svart linje. De kan anvanda Aktivitetsblad 8.2
eller anvanda en tjock tusch (alternativt svart tejp) for att rita en egen bana pa ett stort
papper.

Film - Humans need not apply

Att folja en linje ar ett grundlaggan robotbeteende som i dag anvands i manga
automatiserade fabriker och lager. Men hur ser det ut i framtiden? Hur ser en arbetsplats
med fler robotar ut i framtiden, existerar den ens? Foljande film stimulerar en diskussion i
klassen kring vad den enorma spridningen av robotar betyder for mansklighetens framtid.
https://www.youtube.com/watch?v=7Pg-S557XQU (15 minuter)

Humans Need Not Apply

]
[
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Namn:

Lektion 8 Arbetsblad 8.1 - Sensor fér linjeigenkanning

Edisonroboten ar utrustad med en sensor som kan félja en linje. Sensorn bestar av tva
huvudsakliga elektroniska komponenter:

1. En rod Light Emitting Diode (LED)
2. Fototransistor (ljussensor)

LED-lampan lyser pa underlaget som roboten kér pa. Om du trycker tva ganger pa
Edisons inspelningsknapp kan du se LED-lampan lysa. Undersok ljuset pa underlaget
genom att se hur det andras nar du lyfter roboten langre ifran ytan. Jamfor hur starkt ljuset
pa ytan ar nar ytan ar svart eller vit.

Ar ljuspélen starkare (reflekterar den mer ljus) pa en svart eller vit yta?

Fototransistorkomponenten ar en ljussensor och den mater mangden ljus som ytan
reflekterar.

Sa har ser sensorn ut i genomskarning

Fototransistor

Ljuset fran LED-lampan Reflekterat ljus

Underlaget

Som du markte i uppgiften i borjan sa reflekteras det mer ljus fran en vit yta &n fran en
svart. Darfor laser fototransistorn av mer ljus da Edison kor pa ett vitt underlag an pa ett
svart. Detta gor det mojligt for roboten att programmeras att se skillnad pa olika ytor och
reagera pa dessa. Ett svart underlag antas vara icke-reflekterande och ett vitt underlag
antas vara reflekterande.

Hur tror du att linjesensorn skulle reagera pa foljande fargers ytor, som reflekterande eller
icke-reflekterande? (Tips: ljuset ar rott)

rod yta , gron yta , bla yta
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Lektion 8 Arbetsblad 8.2 - Kor anda till en svart linje

Skriv foljande program som far Edison att kora pa ett vitt underlag (reflekterande) tills den
korsar en svart linje (icke-reflekterande).

Event Wait Properties
Wait Until:

Line Tracker Properties
Constant Variable

() Seconds pass | 0 | |<-Constant v|

Line Tracker LED: [Dn '] [‘-‘-'Cﬂl‘ﬁﬂﬁi 'l (@) Event happens [Line Tracker v] [Dn non-reflective surface v]

Dual Drive Properties
Constant

Speed:

For att anvanda linjesensorn i ett program maste du forst satta pa sensorn. Den forsta
ikonen aktiverar alltsd den réda LED-lampan.

Anvand den svarta linjen pa aktivitetsblad 8.1 eller rita en svart linje pa ett papper. Du kan
ocksa anvanda dig av fargat tejp pa ett bord. Kor roboten mot linjen och han kommer att
stanna.

Pa aktivitetsblad 8.1 finns det ocksa tre fargade linjer, en réd, en bla och en gron. Kor
Edison mot de olika linjerna och se om han stannar.

Finns det en farg som Edison inte detekterar (ser) lika bra som de andra? Vilken farg ar
detta?

Varfor tror du detta hander?
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Lektion 8 Arbetsblad 8.3 - Hall Edison innanfér omradet

Skriv foljande program som far Edison att hallas innanfor ett avgransat omrade.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Constant

. . L — Event Wait Properties
Speed: : @ Seconds pass 35

Line Tracker Properties
Constant Variable

Event Wait Properties
Wait Until:

Line Tracker LED: [Dn v] [{—Canstant hd

() Seconds pass | 0 | |<-C0n5tant v|

(@ Event happens [Line Tracker v] ’Dn non-reflective surface vl

Anvand aktivitetsblad 8.2 som ett omrade eller skapa ditt eget med en tjock tusch pa ett
stort papper.

Du kan ocksa anvanda svart tejp pa ett vitt bord for att skapa ett inhagnat omrade.

Om du skapar ett stort omrade, se vad som hander om du lagger manga robotar innanfér
omradet.

Experimentera ocksa med olika hastigheter.

Hur snabbt kan Edison kora innan det uppstar problem?

Vad hander om Edison kor for fort?
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Lektion 8 Arbetsblad 8.4 - F6lj en linje

Skriv foljande program som far Edison att folja en svart linje.
If Properties

Take the top (True) branch if: Dual Drive Properties
Constant
() Test passes |-Nn Variable- v| |: v| E -
Direction: | Forward right ~

(@ Event happens lLine Tracker v] an reflective surface vl

Elze take the bottom (False) branch.

Line Tracker Properties
Constant

‘........

Loop Properties Dual Drive Properties
Loop UNTIL: Constant

@) Loop forever Direction: |Forward left
Speed:

Detta program anvander en “OM”-ikon som ger roboten mgjlighet att bestamma vad den
gor. Om sensorn ar pa en reflekterande yta sa skall roboten kora fram till hoger med
hastighet 4. Om sensorn ar pa en icke-reflekterande yta s& kor roboten fram till vanster
med hastighet 4. Nar roboten befinner sig pa en vit yta kor den alltsa bort fran den och om
den &r pa en svart yta gor den samma sak. Detta gor att roboten kor framat och foljer
linjen.

Placera roboten innanfor banan pa aktivitetsblad 8.2 och lat roboten fdlja linjen.

Vilken vag kor roboten (med- eller moturs)?

Placera roboten utanfor banan pa aktivitetsblad 8.2 och Iat roboten félja linjen.

Vilken vag kor roboten nu (med- eller moturs)?

Varfor tror du att roboten kor at olika hall runt banan?

www.meetedison.com



http://www.meetedison.com/
http://www.roboticswps.com.au/
http://meetedison.com/

Namn:

Lektion 8 Aktivitetsblad 8.1 - Sensor for
linjeigenkanning

Anvand detta aktivitetsblad
for att testa ditt program STANNA HAR
fran arbetsblad 8.2.

Du kan ocksa kontrollera
ditt svar pa arbetsblad 8.1
med hjélp av linjerna
nedan. For vilka farger
stannar Edison?

. YVH YNNVLS . YVH YNNVLS ./ YVYH VYNNVYLS
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Starta roboten
bredvid linjen,
inte pa den!
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V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

LEKTION 9: REAGERA PA LJUUS

Matningar av miljofaktorer och programmera matematik — Eleverna lar sig hur man mater
ljusstyrka, sparar vardena i minnet och utfor matematiska kalkyler for att kontrollera
robotens beteenden.

Att forsta variabler (Arbetsblad 9.1)

Eleverna lar sig vad en variabel ar inom datavetenskap och hur man skapar en i Edisons
mjukvara. De lar sig ocksa om tva olika storlekar pa variabler; "bytes” (8 bit — 0 till 255) och
"ord” (16 bit -32767 till +32767).

Program | - Ljusalarm (Arbetsblad 9.2)

Eleverna skriver ett program som later som en vackarklocka nar lampan i rummet slas pa.
Detta program introducerar anvandandet av variabler och anvander grundlaggande
matematik genom “storre an” (>) jamforelse.

Program 2 - Automatiska ljus (Arbetsblad 9.3)

Eleverna skriver ett program som kor framat roboten medan den granskar ljusstyrkor. Om
roboten kor in i ett morkt rum satter den pa sina framljus. Detta program anvander sig av
jamférelsen "mindre an”.

Program 3 - Fdlja ljuset (Arbetsblad 9.4)

Eleverna skriver ett program som kor roboten mot ett starkt ljussken, exempelvis en
fackla/ficklampa. Detta program introducerar mer datavetenskapliga berékningar genom
att anvanda subtraktion och jamférelsen "mindre an”.

Djuriska beteendemonster hos en robot

Programmet for att folja ett starkt ljussken demonstrerar ett robotbeteende som ar valdigt
likt beteendet hos en mal som attraheras av en gatulykta.

Detta kan utgtra grunden for en diskussion kring insekters och robotars intelligens.

Varfor ar insekter levande, men inte robotar?
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Lektion 9 Arbetsblad 9.1 - Att forsta variabler

En variabel ar en liten del av datorns minne gjort

WVariables
for att lagra information. Vad som gor detta _
. B . . . MNarne Range Intial Value
anvandbart ar att informationen kan variera Fred 0255 162
medan programmet kor, darifran kommer namnet Light Level  +/-32767 0
{3 . ” NEW
variabel”. =
' 1 3

Variabler lagrar tal som 10, 106, 1482 o.s.v. och
tillater ett dataprogram att rakna, och detta ar
nagot som datorer ar valdigt bra pa.

Edisonroboten har tva olika sorters variabler som kallas “bytes” och “ord”. Byte-variabler
kan lagra tal fran 0 till 255. Ord-variabler kan lagra stérre tal fran -32767 till + 32767.

For att gora variabler lattare att anvanda namnger vi dem. Detta hjalper manniskor att
minnas vilken sorts information som finns lagrad i dem. | EdWare kan du dopa dina
variabler till nastan vad som helst. Du kan dopa en till “Per”, men det kanske inte ar sa bra
namn for att minnas vilken information som finns lagrad dar. Ett battre namn skulle kunna
vara "Ljusniva”. Denna typs namn hjalper dig att minnas vilken sorts information som du
lagrar dar.

Nu nar du kanner till variabler, lat oss
skapa en i EdWare for nasta program.

File Program Edison  Help

Zoom 100% - | [ AddVariable Il [ Program Edison ]

\Add Variable

Klicka pa “Ny variabel” (Add Variable) i
det dvre vanstra hornet och en liten box
Oppnas.

ﬁ
Variable name: | Light_Level Skriv in namnet “Ljusniva” pa din variabel och val]
Variable range:  +/- 32767 - sedan typen +/-32767 (Ord). Satt initialvardet till noll.

Klicka sedan pa OK och din variabel kommer att laggas
till i variabelféltet nere till hoger.

Initial value (optional): | 0

| Delete | | Cance | ok |

Vilken typ av variabler skulle du anvanda for att lagra foljande tal (byte eller ord)?

12 , 192 , 801 , -42 , 27,901
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Lektion 9 Arbetsblad 9.2 - Ljusalarm

Skriv foljande program som far Edison att spela upp ett alarm nar lamporna i rummet
tands.

Sense Light Properties

Sense: | Left light level = Loop Properties
Variable to read into: |Light_Level ~

Loop UNTIL:

@ Loop forever

Loop Properties

- Loop UNTIL: Variables

) Loop forever

~ v Marme Range Intial Value
© Testpasses  |Light_Level v | > ~| 100

Light_Level +/-32767 0
<MEW=>

() Event happens |Keypad v| |Triang|e button pressed v|

lkonen for ljussensorn laser av ljusnivan med sin vanstra ljussensor och satter det vardet i
variabeln som heter Ljusniva.

Den forsta slingan anvander matematik for att bestamma vad den skall gora.
Programmet upprepas tills vardet i variabeln Ljusniva ar stérre an (>) 100.

Nar vardet i Ljusniva ar storre an 100 slutar slingan och programmet gar till nasta loop
som satter pa alarmet.

Placera Edison i ett morkt rum och tryck pa startknappen. Nar lamporna tands bérjar
roboten larma.

Kan du tdnka dig en situation dar denna typs alarm skulle kunna vara anvandbart?

Vilka andringar maste goras for att fa programmet att bli ett “morkhetsalarm™?
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Lektion 9 Arbetsblad 9.3 - Automatiska ljus

Skriv foljande program som far Edison att sla pa sina tva LED-lampor néar det blir morkt.

Flash LED Properties

Control: |Left LED =~

Constant

LED Setting:

Flash LED Properties

Control: | Right_LED

Constant

Sense Light Properties

Sense: | Left light level =
Variable to read into: |Light_Level -

Loop Properties

Loop UMTIL:

@ Loop forever

Dual Drive Properties
Constant

Flash LED Properties

Control: |Left LED =

Constant

LED Setting:

Flash LED Properties

Controk: |Right LED

Constant

LED Setting:

Take the top (True) branch if:

(@ Test passes [Light_Leveiv] [4: v] 100

() Event happens |KE}fpad '| |Triang|e '|

Elze take the bottom (False) branch.

Kor roboten genom en tunnel eller under en soffa och se hur lamporna slas pa.

| detta program anvander vi symbolen for “mindre an” (<) for att bestamma vad
programmet gér. Om variabeln Ljusniva ar "mindre an” 100 sa tar programmet vagen med
ett rattecken och slar pa sina LED-lampor.

Experimentera med olika varden i OM-ikonen.

Vad hander om vardet ar stdrre an 1007

Vad hander om vardet ar mindre an 1007
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Lektion 9 Arbetsblad 9.4 - Félja ljuset

Skriv féljande program som far Edison att folja ljuset fran en fackla/ficklampa.

If Properties

Sense Light Properties

Sense: [Right light level ~
Variable to read into: |Right_Light ~

o
[ )
Loop Properties :
[ )
@ Loap f 3
@ Loop forever ‘
[}
[}
[}

e

Loop UNTIL:

—EBE
SeEnse SENSse
light light

: ;

(@) Test passes

(7) Event happens |Ke:,rpad

Take the top (True) branch if:
[Right_Light v | [< - o

v||TriangIe v|

Else take the bottom (False) branch.

[+]-]
as 6 ’
calculate

word memory

o ......’

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Forward left =

Sense Light Properties

Sense: | Left light level ~
Variable to read into: | Left_Light -

Lys pa Edison med en fackla/ficklampa och se att roboten kér mot ljuset.

Calculate Word Properties

Wariable: |Right_Light
(@ Basic  Operation:

Argument: |(]

[Left_Light |

() Divide Operation: \divide—v/

Argument: |U

| |<—Con5tant - |

Dual Drive Properties

Constant

Direction: |Forward right
Speed:

Detta program utfor berakningar med tva variabler. | "berakna ord”-ikon subtraheras
vardena pa variablerna "Hoger_ljus” och "Vanster_ljus”. Resultatet (svaret) sparas tillbaka

till variabeln "Hoger_ljus”. Ta en titt pa hur resultaten skulle kunna se ut:

Hoger ljus Vanster_ljus Berakning Resultat
Ljus till hoger 200 100 200 -100 = +100
Ljus till vanster 100 200 100 — 200 = -100

Fran tabellen kan du se att nar ljuskallan &r till vanster ar resultatet under noll (ett negativt
tal). Nar ljuskallan ar till hoger ar resultatet ett positivt tal.

Om-ikonen fragar: Ar resultatet mindre &n noll? Om detta ar sant kor roboten till vanster
(mot ljuset). Om det ar falskt (resultatet > noll) kér roboten till hdger, igen mot ljuset.

Vad skulle hdnda om du bor ut mindre &n-symbolen (<) till en stérre &n-symbol (>)?
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V0.91 Ditt RobotikEdventyr 10 Lektionsplaner

LEKTION 10: DESIGN 2 - MITT PROGRAM

Kreativt tankande och problemldsning — Detta &r den andra designen for studerande dar
de kan skapa egna utmaningar och fundera pa hur roboten kan bidra med en I6sning.
Detta kan krava tva lektioners tid eller sa kan det alternativt vara hemlaxa. Eleverna kan
valja ett eget tema, beskriva programmets syfte och forklara var programmet kunde
anvandas. | denna designuppgift forvantas eleverna beskriva sin design mer detaljerat an i
den forsta designuppgiften. Nu har de ocksa mer kunskap om programmering och kan
anvanda robotens sensorer.

| . Identifiera ett problem som roboten kan I6sa

Eleverna har nu sett filmen “Humans need not apply” och & mer medvetna om hur robotar
kan komma att anvandas i framtiden. Det har kanske stimulerar fram nya idéer fran
eleverna. Nagra exempel ar:

e Raddningsrobot — Roboten kér innanfor ett omrade och soker en borttappad person
(docka eller miniatyrmodell). Nar roboten lokaliserat personen ljuder ett alarm.

e Forarlos bil — Roboten kor pa en utmarkt vag (linje) utan att krocka med manniskor,
andra bilar eller byggnader (leksaker).

e Stridsrobotar — Skicka robotar i krig i stallet for manniskliga soldater. Tva robotar
tavlar mot varandra i en sumobrottningsmatch.

2. Beskriv problemet €eller rérelser roboten bér utféra
Eleverna beskriver problemet som roboten skall I16sa och hur problemet skall I6sas med
hjalp av arbetsblad 10.1.

Exempel: Problem: “Manskliga férare distraheras enkelt och de kan géra misstag bakom
ratten. Detta misstag kan vara livshotande.” Losning: Detta program demonstrerar hur en
robot kan kdra langs en vag och undvika att krocka med manniskor, andra bilar eller
byggnader med hjalp av sina detektorer. Darfor ar denna bil mycket sakrare.’

3. Skriv programmet och testa det
Eleverna skriver sina program och testar dem.

4. Misslyckande

Det forsta forsoket ar nastan alltid misslyckat. Misslyckande ar en naturlig del av
programmering. Eleverna kan beskriva vad som gatt fel pa sitt arbetsblad.

5. Beskriv vilka ikoner som anvands och vad de gér
Eleverna valjer nagra ikoner ur sitt program som de beskriver pa arbetsblad 10.2. Printa
fler arbetsblad om det ar énskvart att eleverna beskriver fler av sina anvanda ikoner.

6. Demonstration

Eleverna demonstrerar sina program och berattar om sin id€, sina program, problemen
som uppstod och hur de I6ste dessa.
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Lektion | O Design arbetsblad |1 0.1 - Mitt program
Filmen “Humans need not apply” gav insikt i hur robotar kan komma att anvandas i

framtiden. Forsok komma pa en anvandbar uppgift roboten kan utféra och skriv sedan ett
program som far roboten att utfora denna.

Har ar nagra exempel:

e Raddningsrobot — Roboten kor innanfor ett omrade och soker en borttappad person
(docka eller miniatyrmodell). Nar roboten lokaliserat personen ljuder ett alarm.

e Forarlos bil — Roboten kor pa en utmarkt vag (linje) utan att krocka med manniskor,
andra bilar eller byggnader (leksaker).

e Stridsrobotar — Skicka robotar i krig i stallet for manniskliga soldater. Skapa en
sumobrottningsring och programmera tva robotar att leta efter varandra och sedan
putta ut den andra ur ringen.

| . Diskutera

Diskutera med din partner eller andra elever och forsok komma pa ett anvandbart satt att
utnyttja en robot med ett program ni kan programmera.

Vilka olika idéer kom ni pa?

Beskriv varfor en av idéerna inte gick att genomfora.
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Namn:

2. Beskriv

Innan du borjar skriva ditt program skall du beskriva problemet som din robot skall |6sa
och hur den skall |6sa detta (en l6sning).

Problem:

LAsning:

3. Skriv ditt program

Planera ditt program innan du borjar 1agga till ikoner. Anvand dig av de ikoner som du
kanner till, men kom ihag att du ocksa kan préva pa nya.

4. Misslyckades du?

Allting gar inte alltid som det var meningen att det skulle ga. Ingen panik! Forsok igen, men
beskriv forst vad som gick fel. Varfor fungerade inte ditt program den forsta gangen?
Forsok igen, snart fungerar det!
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Namn:

Lektion |1 O Design arbetsblad | 0.2 - Mitt program

5. Beskriv nagra av de programmeringsikoner som du anvant
Rita och farglagg programmeringsikonerna nedan. Beskriv sedan vad de gor i ditt
program.

[ \ Vad heter denna ikon?

Vad gor denna ikon?

[ \ Vad heter denna ikon?

Vad gor denna ikon?

/ \ Vad heter denna ikon?

Vad gor denna ikon?
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Namn:

Tabell 6ver elevernas framgang

Program

Stamp

Program

Stamp

2.1 Kor roboten framat

7.1 Detektera hinder och stanna

2.2 Kor roboten bakat

7.2 Detektera hinder och undvik

2.3 Framat och sedan bakét

7.3 Detektera hinder och undvik

i en slinga

2.4 Hastigheter

7.4 Detektera i hoger och
vanster led

3.1 Svang hoger

8.2 Kor anda till en svart linje

3.2 Svang vanster

8.3 Hall Edison innanfor ett
omrade

3.3 Svang hoger, sedan vanster

8.4 Folj en linje

3.4 Minilabyrint

9.2 Ljusalarm

4.1 Utmaning

9.3 Automatiska ljus

4.2 Mexikanska vagen

9.4 Folja ljuset

5 Design 1 — Mitt program

10 Design 2 — Mitt program

6.1 Blinka med LED som
reaktion pa en klapp

Eget program
1.

6.2 KOr som reaktion pa en
klapp

Eget program
2.

6.3 Dansa som reaktion pa en
klapp

Eget program
3.
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ROBOTICS

Op b

O.r-..en“‘"'
EdiS@n oo e coding for schools

Hjartliga gratulationer

har deltagit i
Edisons robotik- och programmeringskurs

Foljande fardigheter har utvecklats:

e Design, testning och utvardering av robotprogram med hjalp av
Edisonroboten och dess programmeringsmjukvara
Demonstration av forstaelse for robotens rérelser och sensorer
Demonstration av forstaelse for principer for robotprogrammering
Omsattning av kunskap pa egna designprojekt och utmaningar
Utvecklande av ett underbart aventyr!
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