
Montage und Programmierung 
eines Roboters für 

den Hessen SolarCup
Disziplin: SolaRobot

Teil 2.3: Magnetsensor digital/Motor
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Roboter aufbocken!!!
Wenn wir das Programm auf den Roboter hochgeladen haben, 
dann fährt er sofort los!!! 
Damit er nicht vom Tisch hüpft bocken wir ihn auf und stellen ein
Hindernis in den Weg.

Dann schauen wir uns die Sensorwerte an:
Mag_x_Value besprechen wir später.

Dreht den Roboter auf der Stelle.
Welche Werte werden bei BNO055_Value angezeigt? 

Geht zur Magnetstreifenbahn und schaut euch die Mag_xy_Value 
Werte an. Wann sind sie 0 wann sind sie 1. 
Was ist mit den beiden linken Sensoren?

Die US_Werte haben wir ja schon behandelt.



PWM: Pulse Width Modulation
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Duty

Not Duty

Halbe Kraft (Velocity_A = 128)

Dreiviertel Kraft (Velocity A = 192)

Viertel Kraft (Velocity A = 64)

Volle Kraft (Velocity_A = 255)

Warum gibt es Velocity_A = 256 NICHT?



Motorausgänge

Motorspannung

Steuer-
spannungs-
eingänge

Motortreiber

Motor_A_Pin PWMA_Pin

Mode     PH(A) EN (A) Motor
High   x Low Aktiv bremsen
High Low PWM Vorwärts
High High PWM Rückwärts

X = Egal
High = +5V
Low  = GND

IN2(B) In1(B)

Auf Polung achten!!!

Wann fährt euer Roboter 
schnurgeradeaus?
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