Einfuhrung
MR0001




Hier lernst Du...

e ...einen einfachen Matrix Sumo Roboter zu bauen.
e ... den Matrix Joystick receiver kennen.

e ...wie Duden Roboter mit Joysticks steuern kannst.

e ...inder MATRIXblock Software Variablen zu definieren.

e ...wie "mapping” von Daten funktioniert.
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Nicht vergessen, den Schalter am Batteriegehause anzustellen!
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Motor Wiring
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Mit doppelseitigem Klebeband befestige
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Verbinden des Recelvers mit
dem Mini-Controller
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Fertig aufgebaut!
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Gut gemacht! Der Roboter ist fertig.
Als nachstes erhalt er seine “Seele”
und wir zeigen dir, wie du ihn mit Code zum Leben erweckst.



Installiere MATRIXblock

https://www.matrixrobotics.com/matrixblock-software

For MATRIX Mini 2.0

|MR1

MATRIX MINI

Suitable for users who use it with MR120, MR3000, MROOO1. (R3 Based)

MATRIXblock Mini 2.0 v1.0.7

®
I\ Download For Windows

Download For macOS

Windows: Windows 10,11 (x64, Recommend 1803 and above)
macOS: Big Sur or newer (Arm® and Intel® CPU)



https://www.matrixrobotics.com/matrixblock-software
https://www.matrixrobotics.com/matrixblock-software
https://www.matrixrobotics.com/matrixblock-software

Was ist MATRIXblock?

MATRIXblock ist eine Programmiersoftware basierend auf Scratch. Sie
beinhaltet eine Block zu C++ Vorschau und eine Terminalansicht, um
die Fehlerbehebung zu vereinfachen.

Die Software bildet eine Brlicke zwischen blockbasierter und

textbasierter Programmierung, ideal fur Unerfahrene. MATRIXblock
ermoglicht Nutzern einen nahtlosen Ubergang zu fortgeschrittener
Programmierung durch das Umsetzen kreativer |deen.




Blocke fur Fernbedienung

MJ2 Joystick Begin

Initialisierung.
Dieser Block muss am Anfang gesetzt werden.

MJ2 Joystick Polling Data

Update hier den Status aller Kndpfe und Positionen der
Joysticks.
Dieser Block sollte am Anfang der Schleife stehen.

Is MJ2 Joystick L1 =

Button Pressed?

Dieser Block fragt den Status eines Knopfs ab. Wenn der
im Dropdown-Menii ausgewahlte Knopf gedriickt wird,
gibt er wahr aus und umgekehrt.

MJ2 Joystick Left »

X » Stick Value

Dieser Block gibt die Position eines Joysticks in einer
bestimmten Richtung aus.




Werte der Joysticks




Uberprifen der Tasten

Mini Begin 18650x2 + UART: On v Baud: 9600

Setup MJ2 Joystick Begin

Loop MJ2 Joystick Polling Data

if Is MJ2 Joystick TRIANGLE + Button Pressed? _ then

MiniRGBLED LED1 + R: @ G: @ B: o

else

MiniRGBLED LED1 v+ R: o G: o B: o

Dieses Programm lasst die Statusleuchte des Controllers bei Driicken der Dreiecktaste gelb aufleuchten
STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.




Uberprifen der Tasten
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Verbinde den Controller mit
dem Computer Uber das
mitgelieferte USB Kabel.

Klicke auf “ Verify and upload”
In der Ecke oben rechts um das

Programm in den MATRIX Mini

Controller hochzuladen.

Warte bis der Vorgang
abgeschlossen ist.

¥ © @ @V [devtty.usbse...

Verify and Upload

1  #include "Ma

2

3 float Left;

4 float Right;

5

6 void setup()

7 A

8 Mini.begin(LI_2, 0, 9600);

9 Serial.begin(9600);

10 Mini.PS2.begin();

11 }

12

13 void loop()
14 {
15 Mini.PS2.polling();
16 Left = map(Mini.PS2.LY, @, 255, 1
17 Right = map(Mini.PS2.RY, @, 255,

18 Mini.M1l.set(Left);

v

Compile/Upload Successful

\\\\\\\\ /MATRIXblock Mini
i_Library

Xblock Mini

MATRIXblock Mini

x_Color_Sensor
tions/MATRIXblock Mini
x_Laser_Sensor

BT BA BE
arduino:avr 1.8.6 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/packages/arduino/hardware/avr/1.8.6

Xblock Mini
dware/avr/1.8.6/1ibraries/Wire

dware/avr/1.8.6/1ibraries/SoftwareSeri

al




Fernbedienung verbinden

Schritt 1: Setze Batterien ein.
Schritt 2: Driicke START bis die LED rot aufleuchtet.
Der Receiver (rechts) leuchtet ebenfalls auf.




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

1. Ziehe einen Mini Begin iy M Cor
Block aus dem Mini Core- 0

Mini Begin 18650x2 v UAR

Bereich in den Code- .
B erel Ch. eing Mini Begin 18650x2 v+ UART: On v Baud: 9600 v

Boxs Mini RGBLED LED1 v+ R: @

ECLCOAN Mini DC Motor M1 »  Speed:
Sensors

-

O Mini Servo Motor RC1
Control

. Mini D1 v Setto HIGH +
Operators

Variables

Mini Button Button1 » Stat

Mini D1 » Digital Signal

My Blocks
Mini Ultrasonic D

Mini A1 + Analog Signal




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

2. Ziehe einen MJ2 Joystick -
Begln BlOCk aus dem sgﬂ MJ2 Joystick

Sensing-Bereich in den o
COd e- Be Freic h . ° MJ2 Joystick Polling Data

MJ2 Joystick Begin

Mini Begin 18650x2 *+ UART: On v Baud: 9600 »

Setup MJ2 Joystick Begin

Extension
Is MJ2 Joystick L1 v Butto
Boxs
(I MuzJoystick Left> X~
3rd Party

Sensors  MATRIX Color

Control

Operators

Color Sensor [2C1 » Set Ga

Color Sensor 12C1 + Read

' Color Sensor [2C1 » Color
Variables

LA Sl Motion Sensor 12C1 + Read

MATRIX Motion

Motion Sensor 12C1 + Read

Motion Sensor [12C1 » Eular

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

. Sensing
Mini Core
. . . MJ2 Joystick
3. Ziehe einen MJ2 Joystick @ M
P | | . n D t Bl k d m r MJ2 Joystick Begin
O I M g a a M OC' aus e sensing M.J2 Joystick Polling Dat
oysuck Foling Lala Mini Begin 18650x2 * UART: On » Baud: 9600 =
Sensing-Bereich in den o N
C O d e B e re i C h Ex;e;:;on Setup MJ2 Joystick Begin
: . MJ2 Joystick Left » X » Stick Value Loop MJ2 Joystick Polling Data
3rd Party

Sensors  Analog Sensors

Grayscale Sensor A1 + Value

Control

. Potentiometer A1 = Value
Operators

. Water Level Sensor A1 v Value
Variables

Soil Moisture Sensor A1 »  Moisture

My Blocks Digital Sensors

Miniature Switch D1 » Pressed?

PIR Motion Sensor D1 = Detected?

DHT T&H Sensor D1 + Polling

DHT T&H Sensor D1 = Temperature

DS518B20 Temperature Sensor D1 v  Temperature

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

4. Erzeuge eine neue
Variable “links” im
Variables-Bereich.

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.



Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

5. Erzeuge eine Weitere Mirgore Variables

Variable “rechts” im @ | Meomim

. . serl @ Setup MJ2 Joystick Begin
Variables-Bereich. K3

. Loop MJ2 Joystick Polling Data
Extension set links v ' to o

Boxs

U Yl chenge links v by ©

3rd Party
Sensors My Blocks

Mini Begin 18650x2 + UART: On + Baud: 9600 v

O Make a Block
Control

Operators

Variables

My Blocks

JOJRNOC;

n




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

Die Variablen haben wir erzeugt,
damit wir spater die Position der
Joysticks auf der Y-Achse in eine
Bewegung der Motoren
verarbeiten kdnnen.

Wenn ein Joystick an das obere
Ende gedrickt wird (0), sollte das
der Maximalgeschwindigkeit des
Motors nach vorn entsprechen
(100). Wird er an das untere Ende
gedrlckt (255) der max.
Geschwindigkeit zurick (-100).

Joystick Wert | Motorgeschw.
Vorwarts fahren 0 100
Rickwarts SEs 100
fahren




Map-Befehl

Map @ from o ~ @ to o ~ @ Map = Ordnet einen Eingabewert einem

zugehorigen Ausgabewert zu.

Die Ausgabewerte des Joysticks reichen von O bis 255,
was wir jetzt der Motorengeschwindigkeit zuordnen, welche von 100 bis -100 reicht.

Map MJ2 Joystick Left = Y » StickValue from o ~ @ to @ ~ @

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

6.Ziehe einen setlinksto .8, v

Block aus dem Variables- ° @
Bereich in den Code- ® e DR

Bereich.

U Yl change links v by ©
3rd Party
Sensors My Blocks

@

Control

Operators

Variables

My Blocks

Mini Begin 18650x2 + UART: On v+ Baud: 9600 +

Loop MJ2 Joystick Polling Data

set links + to P

Make a Block

IOJNNC)

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

/. Ziehe einen Map Block
aus dem Operators-Bereich

In den set Block im Code-
Bereich.

. Variables
Mini Core

. Make a Variable

Serial @
®
Sensing

®
Boxs
.

3rd Party
Sensors My Blocks

@

Control

Operators

Variables

My Blocks

Make a Block

Mini Begin 18650x2 + UART: On v Baud: 9600

Setup MJ2 Joystick Begin

Loop MJ2 Joystick Polling Data

set links~ to Mo @ ron @ - €D @ - D

JOJRNC




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

8. Ziehe einen MJ2 Joystick @ sersino

Mini Core

Stick Value Block aus dem @ M2 Joystick

Sensing-Bereich in den el ==
@

ersten Input des Map Sensing

. R Loop .MJ2Joyslick Polling Data
Blocks und wahle die Y- o 1 ( (T
A
chse aus.
.

3rd Party
Sensors  Analog Sensors

. Grayscale Sensor A1 + Value
Control
. Potentiometer A1 v Value

P oS

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

9. Gebe die dulBersten
Werte der Joysticks und der

Motorstarke in den Map-
Befehl in dieser Reihenfolge

ein;: 0 -> 255;: 100 -> -100

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.



Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

10. Wiederholen fir
Variable rechts und damit
dem rechten Joystick.

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.



Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

11. Wie vorher schon
erwahnt, benutzen wir jetzt
die Variablen rechts und
links, um den rechten und
linken Motor anzusteuern.

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.



Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

12. Verbinde den Controller

und den Computer mit
einem USB-Kabel.




Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

13. Das System erkennt
automatisch den Roboter

1 #include "Matrixmini.h"

2

3 float Left;

4 float Right;

5

6 void setup()

7 {

8 Mini.begin(LI_2, ©, 9600);
9 Serial.begin(960@);
10 Mini.PS2.begin();
11}

12

13 void loop()

14 {

15 Mini.PS2.polling();

16 Left = map(Mini.PS2.LY, @, 255, (-100), 100);
17 Right = map(Mini.PS2.RY, @, 255, (-100), 100);
18 Mini.Ml.set(Left);

19 Mini.M2.set(Right);

20

21}



Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

14. Klicke , Verify and

. 1 #include "Matrixmini.h"

Up|oad” in der Oberen : include "Matrixmini

rechten Ecke, um das AR

Programm in den MATRIX s

« id

Mini Controller ;e eemeO

hOChZUladen. 8 Min?.begim-:LI_?_, 0, 9600);
9 Serial.begin(9600);
10 Mini.PS2.begin();
11}
12
13 void loop()
14
15 Mini.Ps2.polling();
16 Left = map(Mini.PS2.LY, @, 255, (-100), 1€0);
17 Right = map(Mini.Ps2.Ry, @, 255, (-10@), 100);
18 Minl.Ml.set(Left);
19 Mini.M2.set(Right);
20
21}



Einen MATRIX-Roboter fernsteuern

15. Warte den Upload ab.
v

Compile/Upload Successful

Matrix Mini Library 2.4.7 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/libraries/Matrix_Mini_Library

Wire 1.0 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/packages/arduino/hardware/avr/1.8.6/1libraries/Wire
SoftwareSerial 1.0 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/packages/arduino/hardware/avr/1.8.6/1ibraries/SoftwareSerial
Servo 1.2.2 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/libraries/Servo

Matrix Controller 1.0.@ /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/libraries/Matrix_Controller

Matrix Color Sensor 1.0.3 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/libraries/Matrix_Color_Sensor

Matrix Laser Sensor 1.0.1 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/libraries/Matrix_Laser_Sensor

fEAINTFES hRA BEE

arduino:avr 1.8.6 /Applications/MATRIXblock Mini
2.0.app/Contents/arduino/packages/arduino/hardware/avr/1.8.6




Motorverkabelung korrigieren

Falls der Roboter nicht geradeaus fahrt wie programmiert und eins der
folgenden Verhaltensweisen zeigt, ist wahrscheinlich die Motorverkabelung
nicht korrekt. Passe die Verkabelung nach den folgenden Diagrammen an:

Dreht links Dreht rechts Fahrt rGckwarts

Beide Motoren fahren rickwarts.

Linker Motor fahrt rickwarts. Rechter Motor fahrt rickwarts. ”Kehre die Polung der mit M1
”Kehre die Polung der mit “Kehre die Polung der mit und M2 verbunden Kabel

M1 verbundenen Kabel um." M2 verbundenen Kabel um." separat um."




Tips bel vielen Nutzern

QSteuert die Fernbedienung den falschen Roboter?

Im Klassenzimmer oder beim Wettbewerb mit vielen
MATRIX Robotern gleichzeitig wollen wir vermeiden,
dass deine Fernbedienung den falschen Roboter
steuert. Deshalb...

Markiere sie passend!

Wir empfehlen sehr, Fernbedienung und Receiver direkt nach dem Auspacken
mit passenden Stickern zu markieren.

So stechen sie heraus und werden nicht verwechselt!




Letzte Hinwelise MJ2 Receiver

« Stelle vor dem Einschalten sicher, dass die Kabel des
Receivers korrekt mit dem Controller verbunden sind.

« MATRIX Joystick 2 sollte im Verbinden-Modus bereitstehen.

 Dricke den Bind Knopf am Receiver langer als 2 Sekunden
und dann L3 (linker Joystick) fir 3 Sekunden um
Fernbedienung und Receiver zu verbinden.




FAQ

Q1: Mein Computer erkennt den Controller nicht.

« Stelle zuerst sicher, dass das USB Kabel richtig verbunden ist oder lade den
FTDI Treiber von der offiziellen Website herunter.

« Wechsle den Eingang: Versuche einen anderen Eingang an deinem Computer
zu verwenden.

Q2: Die Fernbedienung funktioniert nicht.

Stromversorgung prufen: Gehe sicher, dass sowohl Fernbedienung als auch
Roboter Strom békommen und dass am Controller der Knopft auf Ein steht.

« Verbindung priifen; Dricke und Halte dep "Start" Knopf an der ,
Fernbedieriung bis ihre Statusleuchte und die des Receivers nicht mehr blinken.

« Code priifen: Siehe nach, ob der MJ2 Jo%stick Poll Data Block innerhalb der
Schleite (Loop) in deinem Programm steht.

Q3: Der Upload des Programms schlagt fehl.

« Ausgang wahlen: In der oberen rechten Ecke der MATRIXblock Software
kannst du Gberprufen, ob der richtige Ausgang ausgewahlt ist (z.B. COM3 oder
/dev/tty.usbserial)

« Neu verbinden: Stecke das USB Kabel nochmal aus und wieder ein.

Hilft alles nichts?
« Gehe auf die offizielle MATRIX Website fir technischen Support.



https://ftdichip.com/drivers/vcp-drivers/
https://www.matrixrobotics.com/faq

Bereit fur neue Herausforderungen

Dein MR0OOOL1 ist erst der Anfang in die Welt von MATRIX
robotics.

Wenn du bereit bist fir neue Moglichkeiten, kannst dein Set
mit Erweiterungen wie dem MX120 oder MX300 ausstatten,
um eine noch groBBere Auswahl an Sensoren, Motoren und
komplexeren Strukturen zu bekommen.

K MATRIX * The image is for reference only.*

..............




Gratulation zur Fertigstellung eines
ferngesteuerten Sumo-Roboters!

Geniel3e den Spal3 am Entwickeln
eigener Roboter!
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