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* Motoren am Calliope mini
* MotionKit Platine

* Weitere Beispiele




Servos und Motoren




Servos und Motoren




ANSCHLIESSEN




Motoren mit dem
Integrierten Motor-
trelber ansteuern

SmA pro Anschluss
15mA maximale Last

Bei Anschluss einer LED
an einen Pin bitte

2200 Widerstand benutzen.

max. 180mA Stromverbrauch
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extra power
9V E-block/6R3146
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Pinleiste nutzen
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Ein Motor
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ROBOTERKONEIGURATION & Motor an Tempo %  [<itf
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Motor
pin Port

Motor

pin Port I: 53

Stoppe



Zwel Motoren C+ San |

Wiederhole unendlich oft

mache | <+

mache | Motor [ [iC17.%a an Tempo %

an Tempo %

sonst wenn Taste {54 gedriickt?
mache | Motor an Tempo %

an Tempo %
sonst wenn Taste .83 gedriickt?

mache | Motor [/LICI7. %8 an Tempo %
an Tempo %

ROBOTERKONFIGURATION
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Motor
pin Port
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A“w CALLIOPE mini A Startseite &« Teilen k Blocke § JavaScript « H Microsoft

Suche. .. Q
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Logik Motor an mit % RUC kWé rt S
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d=) Motoren
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wenn Knopf A+B ¥ gedrickt




A“l CALLIOPE mini @ Startseite 4 Teilen d JavaScript « H Microsoft
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MotionKit
Platine

Servo

Stromversorgung




Grove
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Bewegen ﬂ o

Sensoren
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Kontrolle
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Strecke

rechts ETCRG
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MotionKit

MakeCode package for the

MotionKit extension set.

Weitere Informationen

Paket hinzufugen

Grundlagen

&= MotionKit

Eingabe
Musik

LED

Funk
Schleifen
Logik
Variablen

Mathematik

MotionKit

e tze o mm fahrt pro Sekunde

Setze o Grad Drehung pro Sekunde

Um m Grad nach links

Um @ Grad nach rechts

Eine Strecke von o mm zurick fahren
Eine Strecke von o mm vorwdrts fahren

Leerlauf




Blocke

=22 Grundlagen

é= MotionKit
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B Mathematik

&= Motoren

I v Fortgeschritten

ﬂ Eine Strecke von - mm vorwarts fahren

H Eine Strecke von - mm ruckwarts fahren

- Grad nach rechts

- Grad nach links
- Grad Drehung pro Sekunde
- mm pro Sekunde

Tempo/Strecke
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MotionKit
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Schleifen
Logik
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B Mathematik

&= Motoren

I v Fortgeschritten

ﬂ Funkverbindung auf Kanal - als sender ~

ﬂ Licht kommt von links ~

H Licht kommt von 1links ~

Funk/Licht




Strecke

beim Start

Eine Strecke von mm vorwdrts fahren

Um @ Grad nach links

Eine Strecke von @ mm vorwdrts fahren

Um @ Grad nach rechts

Eine Strecke von @ mm vorwdrts fahren

Um @ Grad nach rechts

Eine Strecke von @ mm vorwdrts fahren

Um @ Grad nach links

Eine Strecke von mm vorwdrts fahren
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Putzroboter



Sender

beim Start

Funkverbindung auf Kanal o als sender =

setze schalter =* auf a

Variable AN/AUS Schalter




Sender

wenn Knopf A ¥ gedrickt

sende Zahl o uber Funk

zelige LEDs

beim Start

Funkverbindung auf Kanal G als sender =

Wert (Richtung) senden




Sender

wenn Knopf A+B ¥ gedrickt
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Sender

beim Start

Funkverbindung auf Kanal ° als sender =

setze schalter * auf °

wenn Knopf A ¥ gedrickt

sende Zahl G Uber Funk

zeige LEDs

wenn Knopf B ¥ gedriickt

zeige LEDs

sende Zahl a iber Funk

wenn Knopf A+B ¥ gedriickt
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Empifanger

beim Start

Funkverbindung auf Kanal 0 als sender

Funkverbindung




Empfanger

beim Start wenn Zahl empfangen receivedNumber

Funkverbindung auf Kanal e als sender .
wenn receivedNumber = w» o dann

Bedingung

Geradeaus
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Empifanger

beim Start

Funkverbindung auf Kanal 0 als sender

wenn Zahl empfangen receivedNumber

wenn receivedNumber = a

Geradeaus
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wenn receivedNumber = o

zeige LEDs

Anhalten



Anwendungen &
Erwelterungen




MotionKit

Weitere Anwendungen zum
MotionKit

tinysuperlab.com




MOOC - SEK I

Calliope mini in der Sekundarstufe |
einsetzen

Dieser kostenlose Online-Kurs richtet
sich an Lehrerlnnen und
Padagoglnnen der Sekundarstufe |
(Klasse 5 bis 10), aber auch an
interessierte Eltern,
Elternvertreterinnen und Schultrager.

einsetzen




Peristaltische Pumpe
mit Servo-Motor




Grove 16-Kanal PWM-
Servotreiber (PCA9685)




Schrittmotor mit dem
,2DRV8834 Stepper Motor
Driver Carrier”
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