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Der Mu-Editor und 
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Der Mu-Editor



Eigene Melodien spielen

4 Ticks pro Beat, 120 Beats pro Minute

Buchstabe: Note
Kleiner Buchstabe: Flache Note
# hinter Buchstabe: Scharfe Note
Zahl vor dem : Oktave
Zahl hinter dem : Länge (in Ticks)

Spiele Melodie ab



Ein Bild anzeigen



Zwei Bilder anzeigen



Auf Tasten reagieren



Kurze Pause



Was kann unser Rover?



Rover zusammenbauen
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Rover zusammenbauen



Rover programmieren



Bibliothek hinzufuegen
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Bibliothek hinzufuegen



Rover und Laptop verbinden



Beim Klatschen fahren



Aufgabe 1
Rover dreht sich durch Klatschen



Aufgabe 2 
Quadrat zeichnen



Abstand bitte!
● Ultraschallsensor
● Gibt Abstand in 

Zentimeter aus
Rover.get_distance()



Abstand anzeigen



Abstand halten

● Vorwärtsfahren solange Hindernis weiter als 10 cm 
entfernt ist

● Wird ein Hindernis im Abstand von 10 cm erkannt, 
soll angehalten werden

● Kommt das Hindernis näher an den Roboter 
(weniger als 10 cm) soll rückwärts gefahren werden



Abstand halten



Abstand halten



Untergrund erkennen
● Drei Infrarot-Sensoren
● Gibt an, ob der Untergrund 

hell 0 oder dunkel 1 ist
● Vorne: pin15

Links: pin14
Rechts: pin16

● pin15.read_digital()



An Klippe anhalten

● Unser Roboter mag keine Abgründe, denn er hat 
Höhenangst

● Damit er trotzdem auf den Tischen fahren kann, soll 
unser Roboter anhalten, wenn der vordere Sensor 
die Tischplatte nicht mehr erkennt

● Unsere Tische sind sehr hell, für den Roboter schon 
fast weiß



An Klippe anhalten



An Klippe anhalten



Auf der Linie bleiben

● Unser Roboter fährt gerne Rennen
● Eine Rennstrecke befindet sich im Karton des 

Roboters



Auf der Linie bleiben

● Die Untergrund-Sensoren des Roboters können die 
schwarze Linie vom weißen Papier unterscheiden

● Auf den Geraden ist der Roboter mittig auf der Linie, 
dann darf er vorwärts fahren

● An den Ecken der Strecke muss der Roboter dem 
Streckenverlauf aber folgen



Auf der Linie bleiben



Auf der Linie bleiben



Vielen Dank
● Infos zur Projektseite und Kontakte etc.
● niXmuss.digital


