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1. Einleitung

Der Calli:bot ist ein fahrbarer Untersatz
fur den Calliope mini.

Wir nutzen eigene Motortreiber, LEDs
und Sensoren, die man ganz einfach
tiber unsere MakeCode-Blocke und im
Open Roberta Lab ansteuern und aus-
lesen kann.

Am Calliope mini muss weder gelotet
noch miissen Stecker eingepresst wer-
den.

Der Anschluss an den Calli:bot erfolgt
tiber den linken Grove-Stecker und tiber
den Batterie-Stecker.

Der Calli:bot liefert die Spannungsver-
sorgung fiir den Calliope mini. Der Ein-
satz einer zweiten Batterie entfillt da-
durch ebenfalls.
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2. Wesentliche Merkmale

- Programmierung mit MakeCode und
NEPO EE==

Motor [T 1 =%l an Tempo% C ) |

Motor [ EAT.M an Tempo % ( 7|
Calli:bot rechts » ELRE RS @

Sioppe Motor JeE=1[R Ve =1 N

- Plug and Play uber
Grove- und Batterie-
stecker

- leise und kraftige Metallgetriebemo-
toren
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- vier RGB LED und zwei rote LED

- zwei IR-Liniensensoren

- ein Ultraschallsensor
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3. Technische Daten

Linke LED Rechte LED

AnschlUsse fir

Servomotoren — Ultraschallsensor-

Anschluss
Aufnahme fiir Calliope-

Adapterplatine Batterieanschluss
Linker Motor - v iy ¢ Rechter Motor
el Ein- /Ausschalter
RGB Licht 4 RGB Licht 1
Rechter

Linker

Liniensensor Liniensensor

RGB Licht 3 RGB Licht 2




<KNOTECH Callizbet

- Versorgungsspannung: 3,5V - 5V DC

- 2 Infrarotsensoren

-2 LED-Lichter

- 4 RGB-Lichter

- Ultraschallsensor

- 2 Servomotoranschlisse

- 2 Mini-Metallgetriebmotoren

- Motorgetriebeiibersetzung: 1:150

- Max. Motordrehzahl: 133 Upm

- Motoren: PWM gesteuert

- 6 M3-Gewindelocher fiir Erweiterungen

- Grafische Programmierung uber
MakeCode und Open Roberta Lab

- AbmaRe: 81 x 85 x 44mm

- Gewicht: ca. 80g
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4. Aufbauanleitung des Calli:bot

Im Lieferumgang enthalten:

- Roboterchassis-Platine

- Adapterplatine fiir Calliope mini

- 1 Ultraschallsensor

- 2 Antriebsrader

- Batteriehalter fiir 3 AAA Batterien

- Klebeband, Schrauben u. Unterleg-
scheiben

a. Rader anstecken

b. Klebeband an
Batteriehalter
ankleben
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c. Batteriekabel
einstecken

d. Batterien einlegen
und Batteriehalter
befestigen

e. Calliope mini an
Adapterplatine
schrauben und
beide Stecker ein-
stecken

Schraubendreher
wird benoétigt
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f. Adapterplatine und
Ultraschallsensor
einstecken

Grove- und Batteriestecker nicht am Kabel, sondern
immer am Stecker ziehen!

5. Paket in MakeCode einfiigen

Das Knotech-Paket wird bendtigt, um
die Sensoren und Aktoren des Calli:bot
mit MakeCode programmieren zu ko-
nen. Hierzu bieten wir eigene Program-
mier-Blocke an:

® Eingabe

@» Musik

o« LED

< Schleifen
> Logik

= Variablen
B Mathematik
£ Calli:bot
il Funk

Q

&= Motoren

~ Fortgeschritten

T S R JNE NNE B N

10
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a. Calliope MakeCode Editor:

makecode.calliope.cc

1. Klick £ 5 Microsoft

= Projekteinstellungen

2. Klick—— & Paket hinzufiigen...

@ Projekt ldschen

& Sprache
Hoher Kontrast ein

@ Zuricksetzen

Datenschutz & Cookies
Nutzungshedingungen

Uber. ..

b. URL eingeben:

https://github.com/knotechgmbh/Callibot

Paket hinzufiigen... ? x
u https://github.com/knotechgmbh/Callibot Q
devices bluetooth
The BLE specific services Bluetooth services

neopixel

AdaFruit NeoPixel driver

11
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c. Suchergebnis bestatigen

Paket hinzufiigen... ? x

https://github.com/knotechgmbh/Callibot Q

Callibot

Von Benutzer

-
bereitgestelltes Pakel, Kllck

nicht von Microsoft
bestatigt.

d. Import erfolgreich

e a Schalte Motor mic ol

Stoppe Motor

Schalte LED EENTED EVEED
Schalte Beleuchtung BENTERUTSIED Farbe (SIS Helligkeit ﬂ

Liniensensor GENTCHED (CISENED

Entfernung (mm)

i Fernsteuerung Sender Gruppe n Ubertragungsstirke ﬂ
~ Fortgeschritten

Schalte Empfar [an -]

uarte bis e 8

Warte bis Liniensensor =

Fernsteuerung Empfinger Gruppe ﬂ

12
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6. Open Roberta Lab

l OPEN
ROBERTA

. LAB

a. Open Roberta Lab o6ffnen:

https://lab.open-roberta.org

b. ,,Calliope mini“ auswahlen

c. Experten-Modus wahlen:

Klick

PROGRAMM |N EPOprog ROBOTERKONFIGURATION CALLIOPEbasis

>

Motor [ZiT:38 an Tempo %
an Tempo %

Anzeige Stoppe Moator Port A + B

Statusleuchte
Motor [GEHTNEM an Tempo % C [E[]

Bewegen

Stoppe Motor
Motor St
Sensoren

Kontrolle

>

&

o

=2
—
)

Logik

13
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7. MakeCode Beispiel:
Motoren ansteuern

Motorwahl  Richtung  Geschwindigkeit

beim Start

& Schalte Motor i

¢ Stoppe Motor

Motorwahl  Stoppmdglichkeiten

14
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NEPO Beispiel:
Motoren ansteuern

Motorwahl  Richtung u. Geschwindigkeit

{Uleits]d Calli:bot beide * ElRIE o)
Motor [Tl an  Tempo % L [ |
Calli:bot rechts - |-/ 1= @507

Verems CEa
| |

Motorstopp bremsend  Motorwahl

15
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7. MakeCode Beispiel:
Servomotoren ansteuern

Motorwahl Winkel 0-180°

beim Start

16
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8. MakeCode Beispiel:

RGB Lichter ansteuern

Position Farbe Helligkeitsstufen

dauerhaft

£ Schalte Beleuchtung [EETCR RS Farbe (F59kd Helligkeit ﬂ

pausiere (ms)

Schalte Beleuchtung m Farbe Helligkeit ﬂ

## Schalte Beleuchtung Farbe EEEES Helligkeit ﬂ

pausiere (ms)

Schalte Beleuchtung Farbe Helligkeit ﬂ

-ﬁ-i Schalte Beleuchtung Farbe Helligkeit ﬂ
pausiere (ms)

Schalte Beleuchtung Farbe Helligkeit ﬂ
-.ﬁ-' Schalte Beleuchtung Farbe ERTR® Helligkeit ﬂ

pausiere (ms)

Schalte Beleuchtung e EWTRE Helligkeit n

rot

v grin
blau
gelb
violett

tirkis

weill

0-8

18
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NEPO Beispiel:
RGB Lichter ansteuern

Position Farbe

Wiederhole unendlich oft

SlepElICARER LR Callizbot links vorne « JE=lslE
ekl BEe = Callizbot links vorne -
S5 CESSE T Callizbot rechts vome -« [T

|

Sep i H=0l s Gallizbot rechts vorne +
S5 [ESEET Calii:bot rechts hinten - 1z [l

|

Sleppli= BEecE Callizbot rechts hinten -
el E=e= T Callizbot links hinten + [zl L0

SlepelcBaeic it Gallizbot links hinten ~ l

RGB-LED ausschalten

|

19
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9. MakeCode Beispiel:
LED Lichter ansteuern

Position Lichtschalter
£ dauerhaft
£ Schalte LED
$ Schalte LED

£ pausiere (ms) [ |

% Schalte LED
" Schalte LED (2

-..: pausiere (ms) [ |

Schalte LED o

£ pausiere (ms) [

20
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NEPO Beispiel:
LED Lichter ansteuern

Position Lichtschalter

Wiederhole unendlich oft

Schalte LED an Calli:bot Jliili=3
e || AN BE-T e [HsTo}dl rechis + | aus

Schalte LED an Calli:bot [[[ICEE ET-RE
Schalte LED an Calli:bot fiS=i88 LR

Schalte LED an Calli:bot §:SHERE EUVER

Schalte LED an Calli:bot §== SR8 LR

Warte ms

21
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10. MakeCode Beispiel:
Ultraschallsensor Abstand auslesen

£22 dauerhaft

(2] wenn

ED

Entfernung auslesen

Stoppe Motor

# Schalte Motor ([ETTTIED mit

B Schalte Motor e

pausiere (ms)

Schalte Motor it ﬂ

oder

Schalte Motor mit %

Warte bis
"~ Stoppe Motor

Sriaik [ e
Schalte Motor mit ﬂ

22
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NEPO Beispiel:
Ultraschallsensor Abstand auslesen

Entfernung auslesen

Wiederhole unendlich oft
gib cm Ultraschallsensor 2R mqj
Stoppe Motor gez=]1[E s[4 s[4

Motor o= 4[ 3l an Tempo % 1 |
Callibot rechts - =11y o0 @750

Warte ms -
[iile’d Calli:bot beide » ELRNIE 1R

oder

<
Wiederhole unendlich oft

VT Callibot beide - Ll L/ q50]

gib [REENG) cm  Ultraschallsensor [eEE 9 mq:l

Stoppe Motor [e=T[[H e § =0
VT Callibot links - e W e50]

Calibot rechts - |- =i -1/ q50]
Warte ms -

23
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11. MakeCode Beispiel:
Liniensensoren auslesen

Position Untergrund hell oder dunkel

dauerhaft
&) wenn - EGECU TN 1inks + Bl dunkel v ]
dann Stoppe Motor

pausiere (ms)
Schalte Motor (ETTTIED mit
Schalte Motor (XTRTIED mit

pausiere (ms)

sonst wenn [ # Liniensensor [RNaun=IRd dunkel -

dann Stoppe Motor

pausiere (ms)

Schalte Motor (EEETENED nit WY *
chalte Motor mit ﬂ

pausiere (ms)

ansonsten b Schalte Motor mit

oder

beim Start
w.é'h rend
mache (-ﬁ- Schalte Motor mit ﬂ %
|:_ Warte bis Liniensensor =
Stoppe Motor

24
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NEPO Beispiel:
Liniensensoren auslesen

Untergrund dunkel Position Sensor

Wiederhole unendlich oft

gib [Eji} Infrarotsensor Calli:bot [IT=IEE
Stoppe Motor fe:1|Hsls]§«= [+ -4
e )e’d Calli:bot links * ELRNI=nTe R
Calli:bot rechts * EURNEE R

sonst wenn gib [E} Infrarotsensor Calli:bot [Ze) Cal

=ieee o) (elp Callizbot beide *

5T Callizbot links ~ FLIE T {50
Callibot rechts - -1y -0 q50]

Warte ms -

Motor fe:ll[E: o g5l 8 an Tempo %

oder

Wiederhole unendlich oft
VL0 Callibot beide -~ oL q50]

gib [IGE) Infrarotsensor Calli:bot TN

Sileloo =l Gallizbot beide -

VT Callizbot links ~ R/ Y[50]

Callibot rechts - |1y q50]

Warte ms -

25
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12. MakeCode Beispiel:
Fernbedienung mit zwei Calliope mini

Mit dem Sender-Block wird ein Calliope
mini als Fernbedienung programmiert.
Der Empfanger-Block wird auf einen
Calli:bot geladen.

Uber die Neigung der Fernbedienung
kann ein Calli:bot exakt (proportional)
gesteuert werden.

Vorwarts

Rechts

Ruckwarts

26
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a. Senderprogramm fiir ersten Calliope mini

% Fernsteuerung Sender Gruppe ﬂ Ubertragungsstirke

b. Empfangerprogramm fiir zweiten Calliope mini des
Calli:bot

£+ Fernsteuerung Empfanger Gruppe ﬂ

Die Fernbedienungs-Blocke konnen nur bedingt
zum Programmieren mit anderen Blocken verwen-
det werden. Mehr Infos hierzu finden Sie in den zu-
satzlich erhaltlichen Lernkarten.

27
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13. Anmerkung, Sicherheitshinweis,
Pflege und Garantie

Anmerkung

Die in diesem Handbuch enthaltenen Angaben wurden vom
Autor mit groBter Sorgfalt zusammengestellt und unter Ein-
schaltung wirksamer KontrollmaBnahmen reproduziert.
Dennoch sind Fehler nicht ganz auszuschlieBen. Wir sehen
uns daher gezwungen, darauf hinzuweisen, dass wir weder
eine Garantie, noch die juristische Verantwortung oder
irgendeine Haftung fiir Folgen, die auf fehlerhafte Anga-
ben zuriickgehen, liibernehmen konnen. Fur die Mitteilung
eventueller Fehler sind wir jederzeit dankbar.

Die Knotech GmbH behalt sich das Recht vor, jederzeit
und ohne vorherige Ankiindigung Anderungen am Produkt
oder der dazugehorigen Betriebsanleitung vorzunehmen.
Dieses Handbuch oder auch Teile davon, diirfen weder auf
elektronische noch mechanische Weise (einschlieBlich Fo-
tokopien und sonstiger Aufzeichnungen) ohne die schrift-
liche Genehmigung der Knotech GmbH vervielfaltigt oder
ubertragen werden.

Alle Rechte vorbehalten.

Herausgegeben von:
Knotech GmbH

SelitstraRe 10

55234 Erbes-Blidesheim
Internet: www.knobloch.de
E-Mail: vertrieb@knotech.de

(c) by Knotech GmbH
55234 Erbes-Biidesheim
Stand: 1.1 - 06/2019
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Wichtiger Hinweis

Die Knotech GmbH lGbernimmt weder Gewahr noch irgend-
welche Haftung fiir Schaden oder Folgeschaden im Zusam-
menhang mit diesem Produkt.

Sicherheitshinweise

Die Betriebslage des Gerates ist beliebig. Die zulassi-
ge Umgebungstemperatur (Raumtemperatur) darf wah-
rend des Betriebes 0°C nicht unter- und 40°C nicht iiber-
schreiten.

Das Gerat darf wahrend des Betriebs nicht hoher Feuch-
tigkeit ausgesetzt werden.

Das Gerat ist fiir den Gebrauch in trockenen und saube-
ren Raumen bestimmt.

Setzen Sie das Geriat keinen plotzlichen und hohen Tem-
peraturschwankungen aus.

Das Gerat ist von Flussigkeiten, Wassereimern, Ba-
dewannen, Waschtischen und anderen Wasserstellen
fernzuhalten.

Pflege

Reinigen Sie das Modell nur im ausgeschalteten Zustand.
Verwenden Sie ein weiches, fusselfreies, leicht mit Wasser
und einem Spilmittel angefeuchtetes Tuch, um die Oberfla-
chen zu reinigen.

29
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Garantie

Auf dieses Gerat gewahren wir 2 Jahre Garantie ab Liefer-
datum. Die Garantie umfasst die kostenlose Behebung von
Storungen am Gerat, die auf Material- oder Fabrikations-
fehlern beruhen. Im Reklamationsfall senden Sie das Gerat
bitte gut verpackt mit einer genauen Fehlerbeschreibung
frei Haus (ausreichend frankiert) an:

Knotech GmbH

Abt. Service

SelitstralRe 10

55234 Erbes-Blidesheim
Telefonnummer: 06731 / 4962-0
Telefax: 06731 / 4962-19
E-Mail: vertrieb@knotech.de

Wir ubernehmen weder eine Gewahr noch irgendwelche

Haftung fiir Schaden oder Folgeschaden im Zusammen-

hang mit diesem Produkt. Bei unsachgemaRer Behandlung

erlischt der Garantieanspruch. Wir empfehlen die Versand-

art ,,Paket”“ und nicht ,,Packchen®, da die Deutsche Post

AG / DHL nur bei Paketen im Falle einer Beschadigung oder

Verlust haftet.

Die Garantie erlischt:

* bei Veranderungen und Reparaturversuchen am Gerat
durch den Kunden

« bei Anderung der Schaltung

* bei Schaden durch Eingriffe fremder Personen

* bei Schaden durch Nichtbeachtung der Bedienungsan-
leitung

* bei Anschluss des zu steuernden Interfaces an eine fal-
sche Energieversorgung

30
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