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while (1) {

Wah rheitstabe"e zum Bau mdiag ramm: ﬁ Data_Visualizer(); //Define the values to be dicplayed and transmit them

if (Line_digital_left) { //Left light sensor bright?
if (Line_digital_right) { //Right light sensor bright?
Forward(128,128); //With half force
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92 Turn_right(128); //Turn on the spot
Dunkel = 0 Dunkel = 0 Stop() > . .
Dunkel — O He” = 1 Turn Ieft() : elsel{ ,'Hl_e'Ft ]._ic.':ht serlmsor“ dar‘k. . . ‘
- . 96 if (Line_digital_right) { //Right light sensor bright? —_—
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Stop(); //For the moment
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//Main routine
—lint main(wvoid) {

Tnit(); //Initalize the MC

USART_Init(MYUBRR); //Transmision/reception initialize

sei(); //Enable all interrupts

//cli(); //Clear all interrupts

Stop();

_delay ms(1000);

while (1) {
Data_Visualizer(); //Define the values to be displayed and transmit them
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/* Hier die Abfrage filir den dritten Sensor einfiligen */
f*****$******$*$******$*$******$********$******$*$******$*$******$*******f
if (Line_digital left) { //Left light sensor bright?
if (Line_digital right) { //Right light sensor bright?
Forward(128,128); //With half force
}
else { //Right light sensor dark
Turn_right(128); //Turn on the spot

L
else { //Left light sensor dark
if (Line_digital_right) { //Right light sensor bright?
Turn_left(128); //Turn on the spot with half force
h
else { //Both sensors are dark
Stop(); //For the moment
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if (Line_digital_left) { //Left light sensor bright? T~ Innere Struktur
if (Line_digital_right) { //Right light sensor bright?
Forward(128,128); //With half force .
} ~

else { //Right light sensor dark
Turn_right(128); //Turn on the sg

} Nicht eingerickt:
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else { //Left light sensor dark WaS gehort hler
if (Line_digital right) { //Right lig

Turn_left(128); //Turn on the spc ZU Was’)
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else { //Both sensors are dark
Stop(); //For the moment
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//Main routine
—lint main(wvoid) {

Tnit(); //Initalize the MC

USART_Init(MYUBRR); //Transmision/reception initialize

sei(); //Enable all interrupts

//cli(); //Clear all interrupts

Stop();

_delay ms(1000);

while (1) {
Data_Visualizer(); //Define the values to be displayed and transmit them
[ R R R R R R R R R R R R R R

/* Hier die Abfrage filir den dritten Sensor einfiligen */
f*****$******$*$******$*$******$********$******$*$******$*$******$*******f
if (Line_digital left) { //Left light sensor bright?
if (Line_digital right) { //Right light sensor bright?
Forward(128,128); //With half force
}
else { //Right light sensor dark
Turn_right(128); //Turn on the spot

L
else { //Left light sensor dark
if (Line_digital_right) { //Right light sensor bright?
Turn_left(128); //Turn on the spot with half force
h
else { //Both sensors are dark
Stop(); //For the moment

}
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/* Hier die Alternative (else) des dritten Sensors einfiigen */

/* Was ist mit den beiden anderen Sensoren? *f
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Aufgabe 1.

Baut euch einen
einfachen Parcours

auf und testet das
Programm.

Mit welcher Geschwindig-
keit schafft der

Roboter noch die Kurven.
(Solltet ihr keine

Kacheln haben, dann

Benutzt schwarzes

Isolierband, ca. 15mm

breit)

ca. 90cm
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ca. 60cm

Aufgabe 2:

Baut in den Parcours
eine Lucke (Gap) ein und
testet das Programm.

Was verandert sich?.
(Solltet ihr keine

Kacheln haben, dann
schneidet das

Isolierband, ca. 20cm aus.)

Tauscht eine Kurven-
Kachel gegen eine
Diagonale aus.

Aufgabe 3:

Baut in das Programm
den mittleren Sensor
mit ein.

Macht zunachst ein
Baumdiagramm oder
eine Wahrheitstabelle
Und tberlegt euch,
welche Reaktion bei
welchen Zustanden
der Sensoren der
Roboter ausfuhren soll.
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Wahrheitstabelle drei Sensoren: (hell = 1, dunkel = 0)

Linker
Sensor

PFRPFPRPPOOOO

Mittlerer
Sensor

PFRPOORFR,PF OO

Rechter

Sensor dezimal
0 (0)
1 (1)
0 (2)
1 (3)
0 (4)
1 ()
0 (6)
1 (7)

Situation B
Kreuzung — -

Abknicken nach links (oder Kreuzung?)r,,,-,,,,,,,,z_w‘

Geht das?

Linie verloren A

Abknicken nach rechts (oder Kreuzung?)
Mittig auf der Linie

Linie verloren

Gap

Abknickung folgen: Noch ein Stiick weiterfahren und um den Mittelpunkt des
Roboters solange (while) drehen, bis Linie wieder erreicht ist.

Wie unterscheiden wir eine Abknickung von einer T-Kreuzung?

Welche Merkmale hat eine Kreuzung zuséatzlich zur Abknickung?

Wieviele Millisekunden (ms) vorwarts fahren entspricht welcher Strecke?
(Lasst den Roboter 1 Sekunde (s) fahren und messt die Strecke. Dann rechnet
Teilstrecken aus...)
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