第一步:打开mblock软件,如图所示

[image: image1.png]X RE SR BHE TR BE 28

=
-

E
x 157y: 117 4 Ry
B mase ¢/ &6 [

- =t
=

Py——

LA





第二步 在编辑菜单中选择 arduino 模式 如下图所示
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第三步 在右上角选择用Arduino IDE编辑   
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第四步：选择对应的主控板

1、Orion、mcore请选择uno
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2、Auriga 、megapi 请选择 mega 2560
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3、选择对应的串口
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第五步 在arduino ide 模式下 选择示例 文件 如下图所示

1、选择文件菜单
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2、文件下拉菜单选择示例-basic-blink
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第六步：点击上传[image: image14.png]
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