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Testpy M

1 a =10

2 b =12

3 ¢ =a+*b

4 print(c + b)
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@ Modus wahlen

Bitte wahlen Sie den gewinschten Modus und kicken dann "OK". Andernfalls, kicken Sie "Abbrechen™
BC micro:bit

| _

icroPython fir den BBC micro:bit schreiben

CircuitPython
Write cade for boards running CircuitPython,

ESP MicrePython
Write MicroPython on ESP8266/ESP32 boards.

Lego MicroPython
Write MicroPython directly on Lego Spike devices.

&
E
é
n

5 0 Pygame Zero
w Spiele mit Pygame Zero erstellen.

Andern Sie den Modus jederzeit, indem Sie auf den Knopf "Medus™ mit dem Mu Logo Kiicken

Pyboard MicroPython
Use MicroPython on the Pyboard line of boards.
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@ Mu 1.1.7 - PlayltAgainSam.py
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Madus Neu Laden Speichern | Aufspielen

PlayltAgainSam.py X

1 import music

2 music.play(music.PYTHON)

) (=) ? 0)

Prifen  Tidy  Hiffe Beenden

BBC micro:bit * a
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@ Mu 1.1.7 - PlayltAgainSam.py
+
rF + X X ©

Madus Neu Laden Speichern | Aufspielen

PlayltAgainSam.py X

1 import music

2 music.play(music.PYTHON)

BBC micro:bit * a
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PlayMyCustomTunesSam. py x

. = :
1 Import music 4 Ticks pro Beat, 120 Beats pro Minute

2 music.set_tempo(ticks=4, bpm=120)

3 tune = ['a5:2', 'd6:4', 'd6:2', 'e6:2', Buchstabe: Note

4 'dé:2', 'c#6:2', 'b5:4', 'g5:4', 'b5:2', Kleiner Buchstabe: Flache Note
5 'e6:4', 'e6:2', 'f#6:2', 'e6:2', 'd6:2', # hinter Buchstabe: Scharfe Note
6 'c#6:4', 'a5:4', 'c#6:2', 'f#6:4' 'f#6:2"', Zahl vor dem : Oktave

7 'g6:2', 'f#6:2', 'e6:2', 'd6:4', 'b5:4', Zahl hinter dem : Lange (in Ticks)
8 'a5:2', 'b5:2', 'e6:2', 'c#6:2', 'd6:2', 'R:4'] _ _

0 music. play(tune) Splele MeIOdle ab

BBC micro:bit # a
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Lachen.py x

1 from microbit import *
2

3 display.show(Image.HAPPY)

BBC micro:bit * a
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Maodus
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HeartBeat.py x

1

o I = T ¥, R - S B

from microbit import *

while True:
display.show(Image.HEART)
sleep(500)
display.show(Image.HEART_SMALL)
sleep(500)

Priifen  Tidy Hiffe Beenden

BBC micro:bit * a
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Tasten.py b

from microbit import *

1
2
3 while True:

4 if button_a.is_pressed():

5 é display.show(Image.HEART)

6 elif button_b.is_pressed():

7 f display.show(Image.HEART_SMALL)
8 else:

9 | display.show(Image.ASLEEP)

BBC micro:bit * a
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@ Mu 1.1.1 - Rover.py
r|(+)(2) (& s B (=) (& Q Q) (¢
Modus = Neu Laden Speichern | Aufspiclen Dateien REPL Plotter | Hineinzoomen Rauszoomen Thema

Rover.py X
1 from Freenove_Micro_Rover -\import *
2

Rover Micro_Rover ()

s Rover.motor (50, 50)
sleep(500)
Rover.motor (0, 0)

Rover.all_led_show(255, 255, 255, 0)

= O
k) (=)(? o
Prifen  Tidy  Hife Beenden

BBC micro:bit * a

digita



@ Mu 1.1.1 - Rover.py

r i+ 2 (& &
Modus Meu Laden Speichern | Aufspielen Dateien
Rover.py x

from Freenove_Micro_Rover

Rover = Micro_Rover()
Rover .motor (50, 50)

sleep(500)
Rover.motor (©, @)

e I = ¥ L " I o B S

Filesystern on micro:bit
Files on your device:

main.py

=) (M

REPL  Plotter

import *

Q Q (@ b

Hineinzoomen Rauszoomen Thema | Prifen  Tidy

Datedien auf Ihrem Rechner:

Hitfe Beenden

‘Freenove_Micro_Rover.py

BBC micro:bit # Q
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Rover.py x

from Freenove_Micro_Rover

Rover = Micro_Rover()
Rover .motor (50, 50)

sleep(500)
Rover.motor (©, @)

e I = ¥ L " I o B S

Filesystern on micro:bit
Files on your device:

main.py

Freenove_Micro_Rover.py

=) (M

REPL  Plotter

import *

Q Q (@ b

Hineinzoomen Rauszoomen Thema | Prifen  Tidy

Datedien auf Ihrem Rechner:

Hitfe Beenden

‘Freenove_Micro_Rover.py

BBC micro:bit # Q

digita



@ Mu 1.1.1 - Rover.py

r(+) (&) (& &S ) (M

Modus Meu Laden Speichern | Aufspielen Dateien REPL Plotter

Rover.py x

from Freenove_Micro_Rover import »*

Rover = Micro_Rover()
Rover .motor (50, 50)

sleep(500)
Rover.motor (©, @)

e I = ¥ L " I o B S

Filesystern on micro:bit

Files on your device:

Freenove_Micro_Rover.py
main.py

Q Q <

Hineinzoomen Rauszoomen Thema

Priifen

Tidy

Datedien auf Ihrem Rechner:

Freenove_Micro_Rover.py

Hitfe Beenden

BBC micro:bit # Q
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KlatschenFahren.py x
1 from microbit import *
2 from Freenove_Micro_Rover -import *

3
4 Rover = Micro_Rover()

5

6 while True:

7 if microphone.current_event() == SoundEvent.LOUD:
8 | Rover.motor (50, 50)

9 sleep(500)

10 é Rover.motor (e, ©)
11 | sleep(500)

BBC micro:bit * a
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Quadrat zeichnen




e Ultraschallsensor

e Gibt Abstand in
Zentimeter aus

Rover.get distance ()
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DistanzAnzeigen.py b

1

2
3
4
5
b
7
8

from microbit import *
from Freenove_Micro_Rover -timport *

Rover = Micro_Rover()
while True:

distance = Rover.get_distance()
display.scroll(distance)

Hilfe Beenden

BBC micro:bit
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e Vorwartsfahren solange Hindernis weiter als 10 cm
entfernt ist

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

e Kommt das Hindernis naher an den Roboter
(weniger als 10 cm) soll riickwarts gefahren werden
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DistanzHalten. py x

1 from Freenove_Micro_Rover -import *

2
3 Rover = Micro_Rover ()

4

5 while True:

6 distance = Rover.get_distance()
7 if distance > :

8 j Rover.motor ([, )

9 elif distance < :

10 j Rover.motor ( s )

11 else:

12 | Rover.motor ([, )

Hilfe Beenden

BBC micro:bit * a
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DistanzHalten.py b

1 from Freenove_Micro_Rover -import *

2

3 Rover = Micro_Rover ()

4

5 while True:

6 distance = Rover.get_distance()
7 if distance > 10:

8 : Rover.motor (35, 35)

9 elif distance < 10:

10 j Rover.motor (-35, -35)
11 else:

12 | Rover.motor (0, 0)

BBC micro:bit * a

Fei s s dgital



e Drei Infrarot-Sensoren

e Gibt an, ob der Untergrund
hell O oder dunkel 1 ist

e Vorne: pinlb5
Links: pinl4
Rechts: pinl6

M SKEESENWVYVE

Free Your Innovation

WWW.FREENOVE.COM ° plnl 5 . read_digital ( )

PR EsaEas digital



 Unser Roboter mag keine Abgrinde, denn er hat
Hohenangst

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

e Unsere Tische sind sehr hell, fir den Roboter schon
fast weils
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Klippenfahrt. py b

1 from microbit import *

2 from Freenove_Micro_Rover -import *
3

4 Rover = Micro_Rover()

5

6 while True:

7 if pinl5.read_digital() ==
8 i Rover.motor ([, )

9 else:

10 é Rover.motor ([, )

BBC micro:bit * a
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Klippenfahrt.py b

1 from microbit import *

2 from Freenove_Micro_Rover -import *
3

4 Rover = Micro_Rover()

5

6 while True:

7 if pinl5.read_digital() == 0:
8 i Rover.motor (35, 35)

9 else:

10 é Rover.motor (e, ©)

BBC micro:bit * a

15855 digital




e Unser Roboter fahrt gerne Rennen

e Eine Rennstrecke befindet sich im Karton des
Roboters

2

FREENOVE

FREE YOUR INNOVATION

MICRO:ROVER
LINE-TRACKING MAP




e Die Untergrund-Sensoren des Roboters kdnnen die
schwarze Linie vom weil3en Papier unterscheiden

o Auf den Geraden ist der Roboter mittig auf der Linie,
dann darf er vorwarts fahren

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

FEL AR SS digital
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LinienFolger. py X

1 from Freenove_Micro_Rover -import *

2

3 Rover = Micro_Rover ()

4

5 while True:

6 if pinl5.read_digital() == 1:

7 i Rover.motor ([, )

8 elif pinl4.read_digital() == 1:
9 i Rover.motor ([, )

10 elif pinl6.read_digital() == 1:
11 | Rover.motor ([, )

BBC micro:bit * a
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LinienFolger.py x

1 from Freenove_Micro_Rover -import *

2
3 Rover = Micro_Rover ()

4

5 while True:

6 1f pinl5.read_digital() == 1:

7 ' Rover.motor (40, 40)

8 e11f pinl4.read_digital() == 1:
9 Z Rover.motor (0, 40)

10 e11f pinlé.read_digital() == 1:
11 ' Rover.motor (40, 0)

BBC micro:bit * a
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Vielen Dank

e Infos zur Projektseite und Kontakte etc.
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