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Aufgabe 1

Ein Roboter wird in einer unbekannten und sich dynamisch Ändernden Umgebung ab-
gesetzt. Die Umgebung wird durch eine planare Oberfläche mit Umrandung dargestellt,
in der sich Hindernisse dynamisch hinzufügen beziehungsweise entfernen lassen.
Ziel der Aufgabe ist das berührungslose Fahren des Robotors in dieser Umgebung, wobei
durch sensorische Informationsgewinnung und Rückkopplung die Bewegung des Roboters
zu steuern ist.

Aufgabe 2

Der Robotor wird in eine Umgebung verbracht, in der auf dem Boden ein offener Lini-
enzug aufgezeichnet ist. Ziel der Aufgabe ist das Abfahren des Liniezuges, wobei durch
sensorische Informationsgewinnung und Rückkopplung die Bewegung des Roboters zu
steuern ist. Eine zusätzliche Schwierigkeit stellt das Erkennen des Endes sowie das sich
daran anschließende Wenden dar.

Hinweis

Für die Bewältigung der Aufgaben steht der Roboterbausatz ”Crash-Bobby“ sowie ein
Abstands- und ein Liniensensor zur Verfügung. Unter http://ivs.cs.uni-magdeburg.
de/eos/lehre/SS2009/vl_pkes/techdoc/ sind weiter Informationen zum Mircocon-
troller sowie zum Board zu finden.
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