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Aufgabe 1

Schreiben Sie ein Programm, welches den Wert eines Entfernungssensors GP2D1x am
analogen Eingang des Bobby-Boardes einliest. Entsprechend des ermittelten Wertes sind
in Abh#ngigkeit zur Entfernung LEDs anzuschalten. Funktional betrachtet, ist es ein
LED-Meter, welches bei Einparkhilfen im Automobil zum Einsatz kommt.

Aufgabe 2

Ein Roboter wird in einer unbekannten und sich dynamisch &ndernden Umgebung ab-
gesetzt. Die Umgebung wird durch eine planare Oberfliche mit Umrandung dargestellt,
in der sich Hindernisse dynamisch hinzugefiigen beziehungsweise entfernen lassen.

Ziel der Aufgabe ist das beriithrungslose Fahren des Robotors in dieser Umgebung,
wobei durch sensorische Informationsgewinnung und Riickkopplung die Bewegung des
Roboters zu steuern ist.

Hinweis

Fiir die Bewiiltigung der Aufgabe ist der Roboterbausatz ,,Crash-Bobby“ zu verwen-
den. Des Weiteren steht unter /home/mschulze/Shared/motor.tar.gz die Vorgabe zur
Ansteuerung der Motoren des Roboters zur Verfiigung.






