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Aufgabe 1

Durch die Fulballweltmeisterschaft in diesem Jahr motiviert, beschéitigt sich diese Auf-
gabe mit dem beliebten Elfmeterschieflen. Ziel der Aufgabe ist das Erkennen eines Balles
durch den Roboter sowie das entsprechende Positionieren des Roboters, um den heran-
rollenden Ball abzuwehren und nicht {iber die Torlinie zu lassen.

Folgendes Setup ist gegeben:

Der Fuf3ball rollt, durch eine schiefe Ebene beschleunigt, auf das Tor zu.
Der Fuball emittiert Infrarotlicht.

Dem Roboter stehen zwei Infrarotdetektoren zur Erkennung des Fuf3balles zur Ver-
fiigung.

Der Roboter besitzt weiterhin zwei Liniensensoren, um sich auf der Torlinie sicher
hin und her bewegen zu kénnen.

Die Torbegrenzung (Fosten) ist durch eine andere Farben in Bezug zur Torlinie
gekennzeichnet.

Die Aufgabe verdeutlicht eine dynamische Interaktion des Roboters mit seiner Umwelt.

Hinweis

Fiir die Bewiiltigung der Aufgaben steht der Roboterbausatz ,,Crash-Bobby* zur Ver-
fiigung. In den unten gezeigten Bildern ist der Aufbau des Roboters sowie der Fufiball
dargestellt.






