
Montage und Programmierung 
eines Roboters für 

ROBOCUP JUNIOR RESCUE
mit Elegoo Car Kit

Teil 2.6: Motor
Von Charlotte und Andreas



PWM: Pulse Width Modulation
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PWM Ausgänge    ~
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Aufgaben:
1. Lasst den Roboter mit halber Kraft
fahren und dann mit voller Kraft.
Was müsst ihr dafür ändern?

2. Lasst den Roboter längere Fahrten
und kürzere unternehmen.
Was müsst ihr dafür ändern?

3. Lasst den Roboter eine Links- oder
Rechtskurve fahren.
Welche Funktion braucht ihr dafür?
Kommentiert die anderen aus!
Welche Parameter braucht ihr, um
ganz nah um eine Flasche herum zu
fahren?

4. Lasst den Roboter mit halber Kraft
ein Quadrat mit der Kantenlänge
20cm fahren. 
Welche Funktionen braucht ihr dafür?



Aufgabe:
Kombiniert den Ultraschallsensor mit 
dem Fahren des Roboters.
Lasst ihn auf ein Hindernis zufahren.
Ca. 10cm vor dem Hindernis stoppen.
Eine halbe Sekunde zurück fahren.
Und wieder auf das Hindernis zufahren.

Hilfe:
Benutzt das Grundprogramm „Motor“ und
modifiziert es.
Ihr müsst den Wert von US_Time abfragen.
Falls der größer ist als „10cm“, soll der
Roboter vorwärts fahren.
Sonst soll er 500 Millisekunden rückwärts 
fahren.



Aufgabe:
Kombiniert den Ultraschallsensor mit 
dem Fahren des Roboters.
Lasst ihn auf ein Hindernis zufahren.
Ca. 10cm vor dem Hindernis stoppen.
Eine halbe Runde um das Hindernis
herum fahren und dann geradeaus
weiter fahren.

Hilfe:
Das vorher gehende Programm 
benutzen und im „sonst“-Teil das 
Umrunden programmieren.
Was muss vor der „Rundfahrt“ erst
passieren?
(Rechts- oder Linkskurve könnt ihr ja schon)

Was muss nach der „Rundfahrt“ erst
passieren, bevor der Roboter wieder
Geradeaus fahren soll?



Montage und Programmierung 
eines Roboters für 

ROBOCUP JUNIOR RESCUE
mit Elegoo Car Kit

Teil 2.7: Line Follower
Von Charlotte und Andreas
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