
Make a Fortune Teller Game 

Step 1: Plug in the servo 
 
 
Use the middle set of pins. Make sure brown or black wire goes 
to “G”. 

 

Step 2: Turn on the micro:bit (blue lights turn on) 

 

Step 3: Open the starter project 
Click here to open the starter project in MicroBlocks. 
 

Step 4: Connect to the micro:bit 
 

Click the USB icon, then select “connect 
(BLE).” 

 
Select your micro:bit, then click the “Pair” 
button. 

  
​ ​ ​ ​ ​ ​        You are connected! 

Step 5: Explore the servo blocks 
Click these blocks to make the servo move to different positions: 

 

 

 
Try other numbers between -100 and 100.  

https://microblocks.fun/run-pilot/microblocks.html#project=projectName%20%27FortuneTeller%27%0A%0Amodule%20main%0Aauthor%20unknown%0Aversion%201%200%20%0Adescription%20%27%27%0Avariables%20%27servo%20angles%27%20%0A%0Ascript%2050%2050%20%7B%0AsetServoAngle%201%20-90%0A%7D%0A%0Ascript%2050%2095%20%7B%0AsetServoAngle%201%2090%0A%7D%0A%0Ascript%2050%20141%20%7B%0AsetServoAngle%201%200%0A%7D%0A%0Ascript%2050%20186%20%7B%0Acomment%20%27Try%20this%20animation%21%27%0AsetServoAngle%201%20-90%0AwaitMillis%20600%0AsetServoAngle%201%2090%0AwaitMillis%20600%0A%7D%0A%0Ascript%2050%20322%20%7B%0AwhenButtonPressed%20%27B%27%0AsetServoAngle%201%20%28random%20-90%2090%29%0A%7D%0A%0Ascript%2050%20413%20%7B%0AwhenButtonPressed%20%27A%27%0Acomment%20%27Ask%20a%20question%2C%20then%20press%20the%20A%20button%20on%20the%20micro%3Abit%20to%20make%0Athe%20pointer%20move%20to%20a%20random%20answer.%20That%27%27s%20your%20answer%21%27%0Acomment%20%27Each%20angle%20in%20the%20list%20below%20should%20move%20the%20pointer%20to%20one%0Aof%20your%20answers.%20E.g.%20the%20third%20number%20should%20make%20the%20pointer%0Amove%20to%20your%20third%20answer.%20You%20will%20need%20to%20adjust%20these%20numbers%21%20%27%0A%27servo%20angles%27%20%3D%20%28%27%5Bdata%3AmakeList%5D%27%20-90%20-50%20-10%2010%2050%2090%29%0AsetServoAngle%201%20%28at%20%27random%27%20%28v%20%27servo%20angles%27%29%29%0A%7D%0A%0A%0Amodule%20Servo%20Output%0Aauthor%20MicroBlocks%0Aversion%201%202%20%0Atags%20servo%20motor%20angle%20rotation%20position%20%0Adescription%20%27Control%20both%20positional%20%28angle%29%20and%20rotational%20servo%20motors.%27%0Avariables%20_servoPin%20_servoPulseWidth%20%0A%0A%20%20spec%20%27%20%27%20%27setServoAngle%27%20%27set%20servo%20_%20to%20_%20degrees%20%28-90%20to%2090%29%27%20%27num%20num%27%201%2090%0A%20%20spec%20%27%20%27%20%27setServoSpeed%27%20%27set%20servo%20_%20to%20speed%20_%20%28-100%20to%20100%29%27%20%27num%20num%27%201%20100%0A%20%20spec%20%27%20%27%20%27stopServo%27%20%27stop%20servo%20_%27%20%27num%27%201%0A%20%20spec%20%27r%27%20%27_servoIndex%27%20%27_servoIndex%20_%27%20%27num%27%201%0A%20%20spec%20%27%20%27%20%27_servoPulse%27%20%27_servoPulse%20pin%20_%20usecs%20_%27%20%27num%20num%27%201%201500%0A%20%20spec%20%27%20%27%20%27_servoUpdateLoop%27%20%27_servoUpdateLoop%27%0A%0Ato%20%27_servoIndex%27%20which%20%7B%0A%20%20if%20%28_servoPin%20%3D%3D%200%29%20%7B%0A%20%20%20%20_servoPin%20%3D%20%28%27%5Bdata%3AmakeList%5D%27%29%0A%20%20%20%20_servoPulseWidth%20%3D%20%28%27%5Bdata%3AmakeList%5D%27%29%0A%20%20%20%20sendBroadcast%20%27_servoUpdateLoop%27%0A%20%20%7D%0A%20%20local%20%27i%27%20%28%27%5Bdata%3Afind%5D%27%20which%20_servoPin%29%0A%20%20if%20%28i%20%3C%200%29%20%7B%0A%20%20%20%20comment%20%27Add%20new%20pin%27%0A%20%20%20%20%27%5Bdata%3AaddLast%5D%27%20which%20_servoPin%0A%20%20%20%20%27%5Bdata%3AaddLast%5D%27%20%271500%27%20_servoPulseWidth%0A%20%20%20%20i%20%3D%20%28size%20_servoPin%29%0A%20%20%7D%0A%20%20return%20i%0A%7D%0A%0Ato%20%27_servoPulse%27%20pin%20usecs%20%7B%0A%20%20if%20%28usecs%20%3D%3D%200%29%20%7B%0A%20%20%20%20comment%20%27Servo%20stopped%3B%20do%20nothing%27%0A%20%20%20%20return%200%0A%20%20%7D%0A%20%20usecs%20%3D%20%28maximum%20850%20%28minimum%20usecs%202150%29%29%0A%20%20comment%20%27Split%20wait%20into%20a%20long%20wait%20followed%20by%20a%20wait%20of%20%3C%3D%2030%20usecs%20for%20greater%20accuracy%27%0A%20%20local%20%27endTime%27%20%28%28microsOp%29%20%2B%20usecs%29%0A%20%20digitalWriteOp%20pin%20true%0A%20%20waitMicros%20%28usecs%20-%2030%29%0A%20%20waitMicros%20%28endTime%20-%20%28microsOp%29%29%0A%20%20digitalWriteOp%20pin%20false%0A%7D%0A%0Ato%20%27_servoUpdateLoop%27%20%7B%0A%20%20forever%20%7B%0A%20%20%20%20if%20%28_servoPin%20%21%3D%200%29%20%7B%0A%20%20%20%20%20%20comment%20%27If%20the%20_servoPin%20list%20is%20not%200%2C%20update%20the%20servos%27%0A%20%20%20%20%20%20for%20i%20%28size%20_servoPin%29%20%7B%0A%20%20%20%20%20%20%20%20local%20%27pin%27%20%28at%20i%20_servoPin%29%0A%20%20%20%20%20%20%20%20local%20%27usecs%27%20%28at%20i%20_servoPulseWidth%29%0A%20%20%20%20%20%20%20%20if%20%28and%20%28pin%20%3E%3D%200%29%20%28usecs%20%21%3D%200%29%29%20%7B%0A%20%20%20%20%20%20%20%20%20%20%27_servoPulse%27%20pin%20usecs%0A%20%20%20%20%20%20%20%20%7D%0A%20%20%20%20%20%20%7D%0A%20%20%20%20%20%20waitMillis%2015%0A%20%20%20%20%7D%0A%20%20%7D%0A%7D%0A%0Ato%20setServoAngle%20which%20degrees%20optionalReverse%20%7B%0A%20%20local%20%27reversed%27%20false%0A%20%20if%20%28%28pushArgCount%29%20%3E%202%29%20%7B%0A%20%20%20%20reversed%20%3D%20optionalReverse%0A%20%20%7D%0A%20%20if%20reversed%20%7B%0A%20%20%20%20degrees%20%3D%20%280%20-%20degrees%29%0A%20%20%7D%0A%20%20local%20%27pulseWidth%27%20%281500%20-%20%2810%20%2A%20degrees%29%29%0A%20%20if%20%28%27%5Bio%3AhasServo%5D%27%29%20%7B%0A%20%20%20%20%27%5Bio%3AsetServo%5D%27%20which%20pulseWidth%0A%20%20%7D%20else%20%7B%0A%20%20%20%20atPut%20%28%27_servoIndex%27%20which%29%20_servoPulseWidth%20pulseWidth%0A%20%20%7D%0A%7D%0A%0Ato%20setServoSpeed%20which%20speed%20optionalReverse%20%7B%0A%20%20local%20%27reversed%27%20false%0A%20%20if%20%28%28pushArgCount%29%20%3E%202%29%20%7B%0A%20%20%20%20reversed%20%3D%20optionalReverse%0A%20%20%7D%0A%20%20if%20reversed%20%7B%0A%20%20%20%20speed%20%3D%20%280%20-%20speed%29%0A%20%20%7D%0A%20%20local%20%27pulseWidth%27%20%281500%20-%20%285%20%2A%20speed%29%29%0A%20%20if%20%28%28absoluteValue%20speed%29%20%3C%202%29%20%7B%0A%20%20%20%20pulseWidth%20%3D%200%0A%20%20%7D%0A%20%20if%20%28%27%5Bio%3AhasServo%5D%27%29%20%7B%0A%20%20%20%20%27%5Bio%3AsetServo%5D%27%20which%20pulseWidth%0A%20%20%7D%20else%20%7B%0A%20%20%20%20atPut%20%28%27_servoIndex%27%20which%29%20_servoPulseWidth%20pulseWidth%0A%20%20%7D%0A%7D%0A%0Ato%20stopServo%20which%20%7B%0A%20%20if%20%28%27%5Bio%3AhasServo%5D%27%29%20%7B%0A%20%20%20%20%27%5Bio%3AsetServo%5D%27%20which%200%0A%20%20%7D%20else%20%7B%0A%20%20%20%20atPut%20%28%27_servoIndex%27%20which%29%20_servoPulseWidth%200%0A%20%20%7D%0A%7D%0A%0A


 
Click the B button on the micro:bit to try this script: 

 
 

Step 6: Design your game 
Decide six answers you’d like your game to have.  
 
Draw your answers on a blank sheet. Place or tape the sheet on 
the box. 

 

Step 7: Find numbers for each of the six positions 
Using the set servo block, find the number 
that moves the pointer to about the middle 
of the first (left most) answer on your sheet. 
 
When you’ve found that number, enter it in 
the first slot of the list in this block. 
 

Find numbers for the other five answers. Enter each number in the corresponding 
slot in the list block. 
 

Step 8: Try it! 
Ask your Fortune Teller a question, then press the A button on the micro:bit and it will 
answer. Find a partner and try each other’s Fortune Teller projects. 
 

More Ideas!!  
Extend the game to have more than six answers. 
 
Add an animation! Make the servo sweep right and left before selecting the answer. 
 
Draw a cartoon character, tape it to the servo, and program the servo to make your 
character dance. 
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