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Die Aufgabe

Aus dem zur Verfigung gestellten LEGO-Material und nur aus diesem ist ein Roboter-Fahrzeug
zu bauen, das selbstandig und mdglichst schnell ein Labyrinth zwischen einem Start- und einem
Zielbereich durchfahrt.

Details

Das Rennen findet auf einer Strecke statt, die dem in Abbildung 1 dargestellten Verlauf ahnelt.
Der Start der Fahrzeuge erfolgt in dem mindestens 40 Zentimeter breiten Startbereich (c>40cm),
in dem der Roboter an einer beliebigen Stelle platziert werden kann. Die Zeitmessung startet
beim ersten Durchfahren der Lichtschranke an der Startlinie. Die Zeitmessung stoppt beim ersten
Durchfahren der Lichtschranke auf der mindestens 40 Zentimeter breiten Ziellinie (d>40 cm). Bei-
de Lichtschranken sind funf Zentimeter Giber dem Boden angebracht. Der Untergrund besteht aus
glattem Laminatboden.

Der Roboter muss die Fahrstrecke zwischen Start und Ziel selbstandig durchfahren. Der Min-
destabstand zwischen zwei Wanden in dem Labyrinth betragt immer ca. 40 Zentimeter. Dies gilt
sowohl fur alle Wande in Zielrichtung (z.B. ageq40cm), als auch fur alle Wande senkrecht zur
Zielrichtung (z.B. b>40cm). Alle Wande innerhalb des Labyrinths stehen senkrecht zueinander,
es treten keine schragen Wandverlaufe auf. Alle Wande sind gerade; gekrimmte Verlaufe kom-
men nicht vor. Die Hohe aller Wande betragt ca. 35 Zentimeter.

Die in Abbildung 1 dargestellte Form des Labyrinths ist nur ein Beispiel! Insbesondere kann die
Position der Start- und Ziellinie senkrecht zur Zielrichtung variiert werden. Die Anzahl der als
Hindernisse dienenden Wande in Zielrichtung liegt zwischen 3 und 5. Alle Offnungen zum Durch-
fahren des Labyrinths befinden sich in Zielrichtung gesehen entweder am linken oder am rechten
Rand der Strecke. Die Position dieser Offnungen muss nicht zwischen dem linken und dem rech-
ten Rand abwechseln. Des Weiteren kann sich die erste Offnung nach der Startlinie am linken
oder am rechten Rand befinden.

Der Weg des Roboters innerhalb des Labyrinths ist nicht vorgegeben. Die Strecke ist so aufge-
baut, dass der kirzeste Weg zwischen Start und Ziel nie zurtick zur Startlinie verlauft. Der Weg
in Zielrichtung fuhrt immer zum Ziel. Die Wahl der Sensoren und der Strategie zum Durchfahren
des Labyrinths ist frei, d.h. es muss nicht der kiirzeste Weg abgefahren werden. Zur Orientierung
in dem Labyrinth durfen die Wéande berthrt werden.

Hinweise zum ausgegebenen Material

LEGO-Material: Das ausgeteilte Material umfasst 1 ,,LEGO Mindstorms NXT Basisset*, 1,,LEGO
Mindstorms NXT Erganzungsset®, sowie zusatzlich 1 Netzteil. Fir die Konstruktion der Roboter
stehen 3 Motoren, 1 Ultraschallsensor, 2 Berilhrungssensoren, 1 Lichtsensor und 1 Gerausch-
sensor zur Verfugung. Der Roboter wird von einem LEGO-NXT-Computer-Baustein gesteuert. Die
Programmierung ist mit beliebigen Programmiersprachen und Betriebssystemen erlaubt. Der NXT
darf nur mit den dafiir vorgesehenen Batterien, Akkus oder Netzteilen betrieben werden, bei den
Wettbewerbslaufen nur mit selbst mitgebrachten Batterien oder Akkus.
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Abbildung 1: Abmessungen und Aufbau der Strecke.
Wettbewerb

In den Wettbewerben werden zwei Laufe gefahren. Das Fahrzeug mit der kiirzesten gemesse-
nen Zeit (egal aus welchem Lauf) gewinnt den Wettbewerb. Die maximale Zeit fur das einmalige
Durchfahren des Labyrinths betragt zwei Minuten. Roboter, die in diesem Zeitraum nicht die Ziel-
linie erreichen, werden fur diesen Lauf von der Strecke genommen.

Ab einer Stunde vor Beginn der Wettbewerbe besteht die Méglichkeit zu Testfahrten auf einem
Testkurs. Das Fahrzeug darf wahrend der Wettbewerbsfahrten (nach erstmaligem Durchfahren
der Lichtschranke) nicht von auf3en beeinflusst werden. Zwischen den beiden Laufen dirfen die
Batterien und Akkus gewechselt werden und es darf neue Software in den NXT geladen werden.

Aktualisierungen
Bitte sehen Sie alle paar Tage im WWW unter
http://ww.ist.uni-stuttgart.de/roborace

nach, ob dort von uns eventuelle Prazisierungen der Aufgabenstellung verdoffentlicht werden.

Nutzen Sie die Chance, unsere Betreuer bei Fragen zur Losung der Aufgabe zu kontaktieren:

Name Email

Louis Bergmann | oui s bergmann@ st. uni -stuttgart. de
Ben Futter benfutter@st.uni-stuttgart. de

Tim Reidl timreidl @st.uni-stuttgart. de

Thomas Walter t hormas wal ter @ st . uni -stuttgart. de

Das zur Verfugung gestellte Material muss nach Ende des Wettbewerbs wieder komplett an das
Institut flr Systemtheorie und Regelungstechnik zurlickgegeben werden.



