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wir bauen einen kleinen Roboter, 
der uns zuwinken kann...
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Projektbeschreibung

Mit ein paar wenigen Zusatzteilen kann man bereits 
einen einfachen Roboter bauen, der auf einen 

Menschen reagieren kann. Wenn man sich dem 
Roboter nähert, soll dieser mit einer „Hand“ winken.
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Voraussetzungen
Allgemein

● Keine Vorkenntnisse erforderlich

Material
● 1x Calliope Mini mit Batteriepack
● 1x Ultraschallsensor
● 1x Servo-Motor
● Pappe für ein Gehäuse
● 1x Computer mit Internetbrowser und Internetzugang
● 1x USB-Kabel (zum übertragen der Programme auf die Calliope Mini)

Zeitansatz
● ca. 1 Ausbildungsstunde
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Servo Motor

Damit wir z.B. den Arm eines Roboters bewegen können, brauchen 
wir dafür einen Motor, der durch den Calliope gesteuert werden kann. 
Eine einfache Lösung sind 180° Servos, deren Winkel man über das 
Programm festlegen kann.

Braune Leitung:
Rote Leitung:
Gelbe Leitung:

(-) Masse
(+) Betriebsspannung (4.5-6 V)
Steuerleitung

Anschlüsse:
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Servo am Calliope betreiben

Ein Servo braucht jedoch für den Betrieb 
viel mehr Strom, als der Calliope mini mit 
seinem Batteriefach (2xAAA mit maximal 
3.0V Betriebsspannung) liefern kann. 

Der Servo muss daher mit einer 
unabhängig Stromversorgung betrieben 
werden. Dies kann z.B. mit 3 x AA 
Batterien (also 4.5V) in einem eigenen 
Batteriefach erfolgen.

Wichtig:   Die Massen der beiden 
Stromversorgungen 
müssen miteinander 
verbunden sein!

Die orange Leitung 
geht an den P1 Pin 
des Calliope

Batteriefach
mit 3 x 1.5V 
AA Batterien

Calliope 
Batteriefach
mit 2 x 1.5V 
AAA 
Batterien

3.0V

4.5V

Der Servo wird mit 4,5V betrieben. 
   rote Leitung an → (+) Plus und
   braune Leitung an → (-) Masse
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Servo im Programm steuern

Ein Servo wird mit diesem 
Block gesteuert.

Dabei muss man vorgeben, an 
welchem Pin (P0, P1 ...) die 
Steuerleitung angeschlossen ist und 
welchen Winkel (0° … 180°) man am 
Servo einstellen möchte.
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Servo im Programm steuern

Sobald der Knopf A gedrückt wird, 
fährt der Servo zunächst auf 180° 
wartet eine Sekunde und fährt 
dann wieder auf 0° zurück.
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Ultraschall-Sensor 

Für die „Augen“ eines Roboter eignet 
sich z.B. ein Entfernungsmesser. 

Wie eine Fledermaus kann er damit die 
Entfernung zu einer Wand oder einem 
Gegenstand über die Laufzeit eines 
Echos messen.

Der ausgestrahlte „Ping“ ist dabei im 
nicht hörbaren Ultraschallbereich. Für 
Menschen geschieht das also lautlos.

Lautsprecher

Mikrofon
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MakeCode Grove Erweiterung

Um mit dem Grove-Sensor arbeiten zu können, ist in MakeCode eine Erweiterung zu laden:

1.

2.
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Ultraschall-Sensor lesen...

Der Wert des 
Entfernungsmessers wird 
mit diesem Block gelesen.

Achtung: Der Wert wird in Meter  
               angegeben!
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Einfacher Entfernungsmesser

Das nebenstehende Programm 
zeigt einen einfachen 
Entfernungsmesser. Sobald man 
den Knopf A drückt, wird die 
gemessene Entfernung in cm 
angezeigt.

Der Sensor liefert Daten in Meter. 

Da wir die Entfernung aber in Zentimerter 
anzeigen möchten, multiplizieren wir den 

Messwert mit 100 und runden ihn 
anschliessend.
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Projekt: winkender Roboter

Nachdem ihr nun gesehen habt, wie man mit dem Calliope mini und 
einigen zusätzlichen Teilen Entfernungen messen und etwas 
bewegen kann, versucht mal einen kleinen Roboter zu bauen, der 
mit einer „Hand“ winkt, wenn man sich ihm nähert...
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