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1 Einleitung

Diese Dokumentation entstand im Rahmen des Projektes ,Autonome Sehende Roboter",
welches im siebentem Fachsemester an der Fachhochschule Brandenburg ausgewahit
werden konnte. Der urspriingliche Projektinhalt befasste sich mit der Aufgabe, das RCUBE-
System in Verbindung mit einem AKSEN-Board so zu programmieren, dass eine

anspruchsvolle Auswertung und Verarbeitung durchgefiihrt werden konnte.

Im weiteren Rahmen wurde auch das diesjéhrige interne Messen der AKSEN-Board-
einsetzenden Fachhochschulen in Deutschland vorbereitet und durchgefuhrt. Hierbei handelt
es sich um einen kleinen Wettkampf, bei dem Fuf3ballroboter auf Basis eines AKSEN-Boards

konstruiert werden und am Tage des Wettkampfes gegeneinander antreten.

An unserer Fachhochschule fanden sich finf Studenten des siebenten Fachsemesters, die
unterschiedliche Anséatze verfolgten und so zwei mobile autonome Systeme konstruierten,
die diese Aufgabe bestehen sollten. Die hier vorliegende Dokumentation stellt den Ansatz
von Jessica Walther, Marko Koplin und Christoph Paschen vor, die den Fuf3ballroboter

Maggie entwarfen und bauten.

2 Losungsansatz

Ziel war es einen auferst robusten und relativ wartungsarmen Roboter zu entwickeln, bei
dem die Akku-Packs ohne groRRen Aufwand austauschbar sein sollten. Auch sollte der
Antrieb so umgesetzt werden, dass der Roboter wendig und dabei relativ schnell beweglich
bleibt.

Die Strategie sollte so umgesetzt werden, dass zu aller erst der Ball gesucht und detektiert
werden sollte. Im Anschluss daran, soll der Roboter zum Ball fahren und ihn in ,Besitz"
bringen. Ist das geschehen, soll das Zieltor gesucht und auf dieses hingesteuert werden. Ist
der Roboter in der Nahe des Tores kdnnte bereits ein Schuss abgegeben werden. — Zudem
soll es, wenn mdoglich in beide Richtungen (nach vorne bzw. hinten) méglich sein, zu

navigieren und den Ball zu fuhren/schiel3en.

Die durch das Regelwerk vorgegebenen Einschrdnkungen sollen dabei Beachtung finden.
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3 Technik des Roboters

3.1 Uberblick

Die Technik des Roboters ist im Laufe der Entwicklung immer komplexer geworden.
Letztendlich waren so gut wie alle analogen und digitalen Anschlisse auf dem AKSEN-

Board belegt. Insgesamt wurden folgende Komponenten verbaut:

Komponente Anzahl
Motoren 3
IR-Empféanger 19
IR-Sender 2
IR-Fernsteuerungsempfanger 3
Ultraschallsensoren 4
Kompass 1
Tastensensor 1

3.2 Sensoren

Da der Ball Infrarotstrahlen sendet, kommen IR-Empfanger zum Einsatz. Diese IR-
Empfanger haben nur einen beschrankten Einfallswinkel. Um eine gro3tmogliche
Erkennungsrate rund um den Roboter zu erreichen wurden besonders viele Sensoren
verwendet. Die Verteilung ist in den folgenden beiden Abbildungen zu erkennen, wobei

Abbildung 2 die hoher liegende Etage darstellt. Jeder einzelne rote Pfeil symbolisiert einen

Sensor.
.3 : + n - ] ..
4 © ©o o
|
B.0

v 0

L |
Abbildung 1: Unterste Sensorebene Abbildung 2: Mittlere Sensorebene
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Im vorderen Bereich wurden drei und im

hinteren zwei Sensoren zusammen
geschaltet. Dies wurde Uber eine selbst
die die

Sensoren mit einer ,Oder“-Verknipfung

angefertigte Platine erreicht,

zu einem Signal zusammenfuhrt (rechte
Abbildung, blaue und rote Markierung).
Dadurch konnen bessere Werte erzielt
und Steckplatze auf dem AKSEN-Board

gespart werden.

Die Infrarotempfanger Srl bis Sr4 dienen

der besseren Auswertung der unteren Sensoren,

Abbildung 3: Verknlipfung einzelner

'

Sensorsignale

indem das Umgebungslicht mit

eingerechnet wird. Dabei ist zu beachten, dass die oberen Empfénger nicht den Ball sehen

darfen.

Abbildung 4: Lichtschranke

Um festzustellen, ob sich der Ball direkt vorne
bzw. hinten am Roboter befindet, wurden
Infrarot-Lichtschranken  eingebaut. Diese
bestehen aus jeweils einer Infrarot-Leuchte
und einem Infrarot-Empfanger (rote
Markierung auf linker Abbildung — Sicht von
Sobald der Ball

Lichtschranke rollt, bekommt der Empfanger

unten). zwischen die
kein Signal mehr. In der schematischen
Darstellung stellt die grine Punktelinie die
Infrarot-Lichtschranke dar.
Un das Tor zu finden  wurden
Fernsteuerungsempfanger verbaut, die auf
Infrarot-Licht mit einer bestimmten Frequenz

reagieren (entweder 100 Hz oder 125 Hz).

Insgesamt wurden drei Stiick dieser Sensoren

in einem Holzrahmen verbaut und so

ausgerichtet, dass der Front-Bereich des Roboters abgetastet werden kann. Der rechte und

linke Sensor sind so angebracht, dass sie auf jeweils ihrer Seite begrenzt durch den

Jessica Walther, Marko Koplin, Christoph Paschen
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Holzrahmen ca. 85-90 Prozent des Sichtfeldes detektieren kénnen. Der mittlere Sensor ist
ebenfalls durch den Holzrahmen in seinem Sichtfeld eingeschrankt und somit auf einen recht
schmalen Winkel genau in der Front des Roboters spezialisiert. Er stellt sicher, dass das Tor
auch genau in Schussrichtung liegt. — Erhalt keines der drei Empféanger ein Signal, kommt

der Kompass zur groben Richtungsbestimmung zum Einsatz.

3.3 Motoren

Fir den Antrieb wurden zwei Motoren verwendet (fur jedes Rad einen — griine Markierung).
Somit kann sich der Roboter auch auf der Stelle drehen. Die Ubersetzung des Getriebes
liegt bei 1:120. Durch die Verwendung eines Schneckenzahnrades konnte eine hohe

Ubersetzung auf wenig Raum erreicht werden.

Fur die Schussvorrichtung befindet sich in der Mitte des Roboters eine StofRvorrichtung auf
einer Schiene (blaue Markierung), die mit Hilfe des dritten Motors (rote Markierung) vor und

zuriick bewegt werden kann.

Weil die Schussvorrichtung ebenfalls einen Motor benétigt und sich auf dem AKSEN-Board
sich nur vier Motoranschliisse befinden, wurden fir den Antrieb nur zwei verwendet, obwohl

im Chassis noch Platz fur jeweils einen weiteren Motor pro Seite gewesen ware.

Abbildung 5: Antriebsmotoren und Schussvorrichtung
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3.4  Weitere Komponenten

Als weitere wichtige Komponenten wurden der bereits angedeutete Kompass und ein
Tastensensor verbaut:

e Der Kompass dient zur besseren Orientierung. Dieser kann aber nur acht Richtungen
unterscheiden und ist somit nicht genau. Er kann nur die grobe Ausrichtung
bestimmen und ist somit alleine nicht zur Torsuche geeignet.

e Der Tastensensor dient nur einem Zweck: Sofortiges Anhalten aller Aktionen. Das hat
sich beim Testen als sehr hilfreich herausgestellt, denn es ist nicht immer leicht, an

den Resetknopf des AKSEN-Boards heranzukommen.

4 Ultraschallsensoren (12C)

Um auch nahe Hindernisse, die sich nicht unmittelbar direkt am Roboter befinden,
detektieren zu kdnnen, wurden Ultraschallsensoren eingesetzt. — Speziell wurden hier die
Sensormodule SRF10 verwendet. — Die Module sind fur Entfernungsmessungen von 4 bis
maximal 600 Zentimeter ausgelegt und wurden bei Maggie durch eine erhéhte Messfrequenz
so modifiziert, dass die Umgebung bis ca. 40 Zentimetern zuverlassig wahrgenommen

werden kann.

Da die Sensormodule fiir den Anschluss an einen 1°C-Bus vorgesehen sind, miissen diese,
von der Werkseinstellung abweichend, mit einer individuellen Adresse programmiert werden,

um Konflikte auf dem Bus zu vermeiden und diese dann gezielt abfragen zu kénnen.

Im Fall von Maggie wurden insgesamt vier Module eingesetzt (vgl. Abbildung 2 — U1-U4) und
auf der zweiten Sensorebene so angeordnet, dass drei den vorderen und einer den hinteren
Bereich des Roboters ,aushorchen” kbnnen. Der Anschluss erfolgte Uber eine Steckerleiste
(vgl. Abbildung 3 — griine Markierung), die speziell fur den 1°C-Bus angefertigt wurde und mit

einem Doppelstiftstecker am AKSEN-Board konnektiert ist.

Fir die Abfrage der einzelnen Module von Seiten des AKSEN-Boards wurde eine I°C-
Bibliothek verwendet, die bei der Kompilierung des Gesamtprojektes zur Verfligung stehen

muss.
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5 Software

Hinweis: Der ausfuhrliche Quellcode ist in Anlage 1 hinterlegt.

5.1 Hauptablauf

Not-Aus-Taster zwei
Sekunden dricken

Initialisierung
= (in jedem Zustand méglich)
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Abbildung 6: Zustandsdiagramm der mdéglichen Verhalten

Das Zustandsdiagramm in Abbildung 5 zeigt das Verhalten des Roboters wéahrend des
FuRballspiels. Zuerst muss der Roboter gestartet und der Kompass initialisiert werden. Dann
beginnt die Ballsuche (vgl. 5.3 Ballsuche) indem standig die Infrarot-Empfanger
nacheinander abgefragt werden. Wird der Ball detektiert, fahrt der Roboter in diese Richtung,
verliert er den Ball beginnt wieder die Ballsuche. Ist der Roboter im Besitz des Balls, d. h. die
Lichtschranke vorne bzw. hinten wurde unterbrochen, beginnt die Torsuche (vgl. 5.4
Torsuche) mit Hilfe des Kompasses und der Infrarot-Fernsteuerungsempfanger. Empfangen
diese das Signal des Tores wird sich entsprechend ausgerichtet und es erfolgt der Schuss

bei Signalempfang des mittleren Sensors (vgl. 5.5 Ball schiel3en).

5.2 Allgemeine Festlegung

Um die einzelnen Infrarot-Sensoren und deren Zustdnde im Zusammenhang besser zu

handhaben werden diesen, bestimmte Werte zugeordnet: Zuerst wird der ermittelte Wert der
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Sensoren mit dem Umgebungslicht (Srl bis Sr4) verglichen. — Vergleichen heil3t, dass der
Wert des Sensors von dem Wert des Umgebungslichtsensors subtrahiert wird. Ist der Ball
nicht zu sehen, dann sind beide Werte nahezu identisch und das Ergebnis der Subtraktion ist
naherungsweise Null. Wird der Ball detektiert, ist der Wert des Sensors, der ihn erkennt,
kleiner als der Wert des Umgebungslichts. Die Subtraktion liefert somit ein Ergebnis grol3er
als Null. Je groRer der Wert ist, desto naher ist der Ball am Roboter. Ubersteigt dieser Wert
den SENSOR_REFERENZ_WERT von sechs, dann wird diesem ein bestimmter Wert
zugeordnet. Der Wert entspricht der Zweier-Potenz seiner Nummer. Das heif3t der Sensor
S1 hat den Wert 1, Sensor S2 hat den Wert 2, Sensor S3 hat den Wert 4, usw. Nachdem alle

Sensoren ausgewertet sind, werden die Werte der einzelnen Sensoren zusammenaddiert.

b4

i
i

Abbildung 7: Unterste Sensorebene Abbildung 8: Mittlere Sensorebene

5.3 Ballsuche

Die Ballsuche wird in drei Bereiche unterteilt: die Seiten, die Umgebung vorne und die
Umgebung hinten. Die Seiten werden in der Hauptroutine Uberprift. Wird dort nichts
gefunden, wird hinten Uberprift und dann vorne. Die Auswertung fir vorne und hinten erfolgt
wie unter 5.2 Allgemeine Festlegung erlautert. Nachfolgend wird die Ballsuche erlautert,

wenn sich der Ball hinter dem Roboter befindet.
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Wert| 56 57 58 JAktion V1 V2 D1 D2
0 0 0 0 |Geradeaus rickwirts fahren FAST FAST 1 0
2 ] 1 0 |Geradeaus rickwiarts fahren FAST FAST 1 ]
o 1 ] 1 | Geradeaus rickwarts fahren FAST FAST 1 ]
7 1 1 1 |Geradeaus rickwarts fahren FAST FAST 1 1]
4 1 1] 0 |Links rickwirts fahren FAST STOF 1 1]
G 1 1 0 |Links rickwarts fahren FAST =TOP 1 0
1 ] ] 1 |Rechts rickwirts fahren =TOP FAST 1 ]
3 0 1 1 |Rechts rickwarts fahren STOP FAST 1 0

Abbildung 9: Zustédnde der Sensoren hinten

Am hinteren Teil des Roboters sind funf Infrarot-Empfanger angebracht; links, rechts, zwei

mit ,Oder* verschaltete in der Mitte und zwei Sensoren fur das Umgebungslicht etwa zehn

Zentimeter darlber, die jeweils rechts und links in die Richtung der unteren Sensoren

ausgerichtet sind. Entsprechend der Abbildung 9 wird die Motorsteuerung mit der
Geschwindigkeit (V1 und V2 — Velocity) und der Drehrichtung (D1 und D2 — Direction) der

Motoren ausgefihrt.

Beispiel: Die Sensoren S6 und S7 detektieren den Ball, so wird fir den Sensor S6 der Wert 4

und fur S7 der Wert 2 zugewiesen. Daraus ergibt sich nach der Addition der Wert 6. Nun

wird in der Methode ,navigierenBACK(int value)* im switch-Block (Fallunterscheidung) der

Fall 6 ausgewahlt und die Motoreinstellung laut Tabelle eingesetzt.

void navigierenBACK(int walue){
zaehlerl = 0O;
ifizaehlerz == 2){
setzefchussMotoreinstel lung (MOTORRICHTUNGL , FAST) 2
¥
zaehleri++;
setzeMotorPower (3TOP) ;

switch(value]{

case 0@

case 2:

case 5:

case 7
getzeMotoreinstellungen(l,0,FAST,FAST)
ausgabe ("geradeBLCE™)
break;

case 4

case 61
setzelMotoreinstellungen(l,0,FA3T, 3ITOP);
ausgabe ("1linksBACE") ;
break;

case 1:

case 3
setzeMotoreinstellungen(l,0,STOP, FAST)
ausgabe ("rechtsEACK™)
break;

¥

}

Abbildung 10: Quelltext "navigierenBACK()"

D. h., die Motorgeschwindigkeit von Motorl
wird auf FAST und fir Motor2 auf STOP
gesetzt und die Drehrichntung auf Eins
beziehungsweise Null. Somit fahrt der
Roboter links riickwéarts, da sich das eine
Rad dreht, welches vom Motorl angesteuert

wird und das andere stehen bleibt.

Vorher wird in dieser Methode die
Schussvorrichtung in die entsprechende
Position  gebracht, wenn sich die

Fahrtrichtung gedndert hat.

Jessica Walther, Marko Koplin, Christoph Paschen
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54 Torsuche

Himmelsrichtung von his
Mordwest 31 a5
Morden ah Fi=
Mordost b 105
O sten 106 126
Sidost 127 145
Siden 145 165
Sidwest 166 185
s YWesten 186 200

Abbildung 11: Windrose Abbildung 12: Kompasswerte

Die Auswahl der Torfrequenz erfolgt Uber den ersten Dipschalter, 1 bedeutet, dass die
Infrarot-Fernsteuerungsempfanger eine Frequenz von 100 Hz und 0 heil3t eine Frequenz von
125 Hz empfangen. Jeder der Empfanger kann nur bei einer bestimmten Ausrichtung des

Roboters das Signal des Tor-Beacons empfangen.

Ein Schuss erfolgt nur dann, wenn der mittlere Empfanger das Signal empfangt: Sehen der
linke beziehungsweise der rechte Empfanger den Beacon, dann dreht sich der Roboter
langsam in Richtung des Tores. Wird kein Signal wahrgenommen, kommt es zur Auswertung
des Kompasses. Dieser kann in die acht in Abbildung 11 aufgefuhrten Himmelsrichtungen
eingeteilt werden. Der Kompass gibt entsprechend der Ausrichtung einen Wert zurtick, der

dann ausgewertet werden muss.

Die Abbildung 12 zeigt die entsprechenden Wertebereiche fiir die Himmelsrichtungen: Beim
Ruckwartsfahren und im Besitz des Balles, wird sich nur entsprechend dem Kompass nach
Siuden ausgerichtet und dann auf Verdacht geschossen, da nach hinten kein IR-

Fernsteuerungsempfanger angebracht ist.

Wert Aktion V1 V2 D1 D2
South Auf der Stelle nach links drehen STOP FAST ] 1
Marth Geradeaus fahren FAST FAST 0 1
East Langsam nach links drehen FAST | SLOW 0 1
W est Langsam nach rechts drehen SLOW | FAST 0 1
MorthEast Mach links drehen FAST rMED ] 1
Morth¥est  |MNach rechts drehen MED FAST ] 1
SouthEagt atark nach links drehen FAST FAST ] ]
southWest | Stark nach rechts drehen FAST FAST 1 1

Abbildung 13: Auswertung des Kompass
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55 Ball schielRen

Die Ausfuhrung des Schussmechanismus erfolgt bei Erkennung des entsprechenden Tores

wie unter 5.4 Torsuche erlautert.

Wahrend der Fortbewegung des Roboters wird die Schuss-
vorrichtung mit der Methode ,setzeSchussMotoreinstellung()*
entweder nach vorne beim Ruckwartsfahren oder nach hinten
beim Vorwartsfahren ausgerichtet. Wurde das Tor gefunden und

sich  entsprechend  ausgerichtet, wird die  Methode

.SetzeSchussMotoreinstellungTyp()* aufgerufen und mit der

Ubergabe von Null festgelegt, das nach vorne geschossen wird

und bei jeder anderen Zahl nach hinten. Dazu wird der Motor fur : _
die Steuerung der Schussvorrichtung jeweils 150 Millisekunden  appiidung 14: Maggie

aktiviert, damit der Ball weggestof3en wird. mit Ball in Front

5.6 Wandkollision vermeiden

Um eine Kollision mit der Wand zu vermeiden, wurden Ultraschallsensoren (U1l bis U4)
integriert. — Die Lage und Ausrichtung dieser ist in Abbildung 8 und die Funktionsweise in
Abschnitt 4 verdeutlicht. — Diese werden nach dem gleichem Prinzip wie unter Abschnitt 5.2
mit Hilfe der verschiedenen Zustédnde ausgewertet. Damit der Roboter sich nicht von den
Wanden irritieren lasst, wenn dort ein Ball liegt, wird diese Funktion nur aktiviert, wenn er

den Ball sucht und weder an den Seiten, hinten noch vorne den Ball detektiert.

5.7 Motoreinstellung und Stressfaktor

Um den Roboter in die entsprechenden Richtungen zu bewegen, muss die Methode
.SetzeMotoreinstellungen()* genutzt werden. Die beiden Motorrichtungen und die beiden
Geschwindigkeiten missen mit Gbergeben werden. Damit werden die Motorrichtung und die

Motorgeschwindigkeit fur beide Motoren in die entsprechenden Methoden eingefigt.

Um ein zu langes Verharren zu verhindern, wurde ein Stressfaktor eingefuhrt. Dieser wird bei
gleich bleibenden Motoreinstellungen erhéht und bei Uberschreiten eines Grenzwertes eine
Zufallszahl aus der aktuellen Zeit seit Dricken des RESET-Buttons und der Modulofunktion
von 32 bei Vorwértsbewegung und 8 bei Ruckwartsbewegung ermittelt und an
.havigierenFRONT()* beziehungsweise ,navigierenBACK()"* weitergegeben. AnschlieRend

wird die Zeit wieder auf Null gesetzt.
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6 Probleme, Verbesserungsmaoglichkeiten, Fazit

6.1 Probleme

Ein Hauptproblem des Roboters ist die Geschwindigkeit. Zwar ist diese Art des Getriebes
sehr gut, aber fur den Einsatz zu langsam und daher nicht akzeptabel. Zudem kam die
schlechte Sichtbarkeit des Balls hinzu, was auch an der zu langsamen Verarbeitung des
Programms liegen kann. Dort wirde sich vielleicht das Multithreading anbieten, was aber auf

Grund des Zeitmangels nicht wieder aufgegriffen wurde.

6.2 Verbesserungsmadglichkeiten

Die Verbesserungsmaoglichkeiten sind hauptsachlich in der schnelleren und parallelen
Verarbeitung der Ablaufe zu sehen. Des Weiteren wirden sich mehrere Motoren anbieten,
damit der Roboter in erster Linie schnell zum Ball fahrt. Zusatzlich wirde sich die
Verstarkung der Infrarot-Empfénger als Ausbaustufe positiv zeigen, wie wir es beim

Wettkampf bei einem gegnerischen Roboter sehen konnten.

Ebenfalls verschaffen die ,omni wheels" eine Aufbesserung des Roboters, da diese leicht in
alle Richtungen fahren kénnen. Ferner misste die Torausrichtung und der Einsatz des
Kompasses optimiert werden, damit der Schuss definitiv das Tor trifft. Hinzu kommt die
Moglichkeit eines Ballkéfigs, der den Ball zumindest fur einige Sekunden vor dem Gegner

schitzt und diesen besser kontrollieren kann.

6.3 Fazit

Dieses Projekt war Alles in Allem ein tolles Erlebnis und mal eine etwas andere
Herausforderung. Trotz dem die Enttduschung Uber das teilweise doch sehr frihe
Ausscheiden im Wettkampf am Ende doch schon vorhanden war, zeigte es uns doch wieder

einmal wie wichtig Teamarbeit und Variation im Entwicklungsprozess sein kénnen.

Zu Beginn waren wir durch das Wissen aus dem vorangegangenen Projekt im sechsten
Semester mit den wichtigsten Grundlagen und auch schon ein paar Verbesserungsideen
gewappnet und hatten im Grunde so die Aufgabenstellung recht ziigig bearbeiten kénnen.
Trotzdem kamen wir nur recht zdh voran und zwischendurch verzégerten sich auch einige
wichtige Schritte. Am Ende entstand eine doch recht passable Lésung, die sich aber nicht
mit der Schnelligkeit der anderen Teams messen konnte. Hierzu héatten wir schon viel friiher

mit unserem anderen Team ,Zwischenwettkampfe" abhalten sollen.
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7 Anlage 1 — Quellcode

/| St andar d- | ncl ude- Fi | es
#i ncl ude <stdio. h>
#i ncl ude <regc515c. h>

#i ncl ude "nmaggi e. h"

/1 Di ese |Include-Datei macht alle Funktionen der
/| AkSen- Bi bl i ot hek bekannt .

/ /' Unbedi ngt ei nbi nden!

#i ncl ude <stub. h>

#i nclude "../12C SRF10/ SRF10. h"

/1 Dekl arati on der Variabl en
#define MOTORL 1 /] Mot or 1
#defi ne MOTOR2 0 /| Mot or 2

#defi ne MOTORSCHUSS 2 // Schussnot or

/| defi ni erte Geschwi ndi gkeiten
#define STOP 0

#define SLOWS5

#defi ne MEDI UM 7

#defi ne MFAST 9

#define FAST 10

// Motorrichtung vorwaerts und rueckwaerts fuer Schuss
#def i ne MOTORRI CHTUNGD O
#def i ne MOTORRI CHTUNGL 1

/] Torfrequenz, maxi mal er Fehl er und Schwel | wert
#def i ne GOAL_FREQUENCY_100 5

#defi ne GOAL_FREQUENCY_125 4

#define | R_MAX_ERROR 4

#defi ne THRESHOLD 12

/| Ref erenzwerte

#def i ne SENSOR _REFERENZ_ VERT 6
#defi ne BALLNAEHE 247

#defi ne WANDNAEHE 12

/| Dekl aration der Methoden
voi d AksenMai n(voi d);

i nt UngebungPr uef enVor ne() ;

i nt UngebungPr uef enH nten();

i nt UnmgebungAuf WAndPr uef en() ;
int getNotausWert();

i nt get Sonarwert Vorne();

int getSonarwertH nten();
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i nt get SonarwertLinks();

i nt get SonarwertRechts();

voi d konpassAuswerten();

voi d konpassAuswertenH nten();

voi d navi gi erenFRONT(i nt val ue);

voi d navi gi erenBACK(i nt val ue);

voi d setzeMdtoreinstellungen(int notlRi cht, int nmot2Richt, int notlGeschw,
voi d setzeMot or Power (i nt not Geschw) ;

voi d setzeSchussMotoreinstellung(int nmotRicht, int notGeschw);

voi d setzeSchussMdt orei nstel | ungTyp(int typ);

unsi gned char get Torwert (int digital ausgang, unsigned char frequence);
voi d findeTor();

voi d findeTorHi nten();

void ShiftHistory(int *sensorHistory);

void LedsON();

voi d LedsOFF();

voi d ausgabe(char *val ue);

voi d ausgabel nt (i nt val ue);

voi d vernei deWand(i nt val ue);

/ / Kompassr i cht ungen

enum conpassDi rection

{
NORTH = 0, /1 Tor liegt vor dem Roboter
NORTHEAST = 1, /1 Tor liegt vorne rechts vom Robot er
EAST = 2, [/l Tor liegt rechts vom Roboter
SQUTHEAST = 3, /1 Tor liegt hinten rechts vom Roboter
SQUTH = 4, /1 Tor |iegt hinterm Roboter
SOUTHWEST = 5, /1 Tor liegt hinten rechts vom Robot er
VEST = 6, /1 Tor |inks vom Roboter
NORTHWEST = 7 /1 Tor liegt vorne |inks vom Roboter
b

enum conpassDirecti on get ConpassDirection();
enum conpassDi recti on get ConpassDirecti onSout h();

/1 >>>>> Begi nn gl obal e Vari abl en (eigentlich | okal AksenMain) <<<<<//

/] Sensori k Vorne

int irVRechtsAussen; /1 VRA
int irVRechts; /Il VR
int irVRecht sCben; /1 VRO
int irVMtte; [l VM
int irVLi nksOben; /1 VLO
int irVLinks; /1 VL
int irVLi nksAussen; /1 VLA

/I Sensoren Li nks/ Rechts
int irLinks; /1 L
int irRechts; /Il R

i nt

not 2Geschw) ;
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unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned

unsi gned
unsi gned

unsi gned
unsi gned

unsi gned

unsi gned
unsi gned
unsi gned
unsi gned

i nt
i nt
i nt
i nt

i nt

i nt

i nt

int aktiveSenHi st or yFRONT[ 5]

i nt
i nt

i nt

/] Sonarwerte

i nt
i nt
i nt
i nt

i nt aktiveSonarHi story][ 3]

int notaus =
int zaehlerl
int zaehl er2

int |etzterMtorbefehl 1
int |etzterMtorbefehl2
int |etzterMtorbefehl3
int |etzterMtorbefehl 4

/ / Umgebungsl i cht Vor ne

ungebungsl i cht Recht sAussen
ungebungsl i cht Recht s
ungebungslichtMtte
ungebungsl i cht Li nks;
ungebungsl i cht Li nksAussen

unmgebungsli cht R;
ungebungsl i chtL;

/] Sensori k Hi nten

int irHRechtsAussen; /1
int irHRecht sCben; I
int irHMtte; /1
int irHLi nksOben; I
int irHLi nksAussen; I

/ /' Umgebungsl i cht Hi nten

ungebungsl i cht Recht sHi nt en;
ungebungsl i cht M tt eHi nt en;
ungebungsl i cht Li nksHi nt en

fuer Wandver nei dung

sonar wer t Vor ne; I/
sonar wert Hi nt en; I
sonar wer t Li nks; /1
sonar wert Recht s; I/

{-1,-1,-1};

I
e LEee

nt stressfaktor = O;

[/ >>>>> Ende gl obal e Vari abl en <<<<<//

={-1,-1,-1,-1,-1};

HRA
HRO
HM

HLO
HLA

int aktiveSenH storyBACK[3] = {-1,-1,-1};

SoV
SoH
SoL
SoR

Jessica Walther, Marko Koplin, Christoph Paschen

Seite 16 von 31




Projekt ,Fussballroboter Maggie*

WS 2006/2007

/ / Haupt pr ogr ammr out i ne

voi d AksenMai n(voi d) {
/1 Endl osschleife bis der
whi | e(get Not ausWert ()) {

Not ausschal ter betaetigt wird

int ballschranke = 0;

i nt ballschrankeH nten = 0;
i nt ungebung_vorn = 0;
i nt ungebung_hi nten = 0;
/] Sensori k Links/Rechts
i rLinks =

irRechts =

anal og(3);
anal og(2);

/ /' Umgebungsl i cht Seiten
ungebungslichtL = ((irVLi nksQoen+i rHLi nksGoen)/2 > irlLinks) ?
((irVLi nksOben+i r HLi nksOben)/2) - irlLinks :0;

((irVRecht sOben+i r HRecht sGben)/2) - irRechts :0;

/  ausgabel nt (UngebungPr uef enVor ne()) ;

/' Li cht schranken an

led(3,1);

led(2,1);

sl eep(10);

bal | schranke = digital _in(10);

bal | schrankeH nten = digital _in(12);

i f((ballschranke == 1) || (ballschrankeH nten == 1)) {
i f(ballschranke == 1){
findeTor();

i f(ballschrankeHi nten ==
findeTor Hi nten();

1{

/I'Li cht schranken aus
| ed(3,0);
led(2,0);
} else {
ungebung_hi nt en = UngebungPr uef enHi nten() ;
ungebung_vorn = UngebungPr uef enVor ne() ;
i f (UngebungAuf VandPr uef en()
ungebung_hi nten == 0)) {
i f (get Sonarwert H nt en() <WANDNAEHE) {
set zeMot or ei nst el | ungen(0, 1, FAST, FAST) ;
}el sef

unmgebungslicht R = ((irVRecht sGben+i r HRecht sCben)/2 > irRechts) ?

= 0 && (ungebung_vorn == 0 ||
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}

} else {

}

} else {

LedsOFF() ;

/1 Di pschal ter fuer Notaus

i nt get Not ausWVert () {
notaus = digital _in(15);
return notaus;

// Met hoden fuer die Sonarwerte

i nt get Sonarwert Vorne(){
sonar wert Vorne = get Di st ance( OXES6) ;
sl eep(10);

return sonarwert Vorne;

i nt get SonarwertHi nten(){
sonarwert H nten = get Di st ance(OxE4) ;
sl eep(10);

return sonarwert Hi nten;

i nt get Sonarwert Li nks() {
sonar wert Li nks = get Di st ance( 0xE2) ;
sl eep(10);

return sonarwert Li nks;

ver nei deWand( UngebungAuf WandPr uef en()) ;

i f ((ungebung_hi nten
(ungebungsl i cht L>SENSCR_REFERENZ_WERT) ) {
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, O, FAST, FAST) ;
ausgabe("LEFT");

i f ((ungebung_hi nten
(ungebungsl i cht RRSENSOR_REFERENZ_VERT) ) {

set zeMot or ei nst el | ungen(1, 1, FAST, FAST) ;
ausgabe(" Rl GHT") ;

i f ((ungebung_vorn==0) && (ungebung_hinten!= 0)) {

navi gi er enBACK( umgebung_hi nt en) ;

navi gi er enFRONT( ungebung_vorn) ;

set zeMot or ei nst el | ungen(1, 1, STOP, STCP) ;
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i nt get SonarwertRechts() {
sonar wert Rechts = get Di st ance( 0xEQ) ;
sl eep(10);

return sonarwertRechts;

// Met hode, um zu pruefen wo sich ein H ndernis (Wand) befi ndet
i nt UngebungAuf WandPr uef en() {
akti veSonar Hi story[ 0] = O0;

i f (get Sonar wert Li nks() <WANDNAEHE) akti veSonar Hi story[ 0] = aktiveSonarHi story[0] + 4;
i f (get Sonar wert Vor ne() <WANDNAEHE) akti veSonar Hi story[ 0] = aktiveSonarHi story[0] + 2;
i f (get Sonar wer t Recht s() <WANDNAEHE) akti veSonar Hi story[ 0] = aktiveSonarHi story[0] +

return aktiveSonar H story[0];

//Detektion des Balls mt den vorderen Sensoren
i nt UngebungPr uef enVor ne() {

/] Sensori k Vorne

i r VRecht sAussen = anal og(12);

i rVRechts = anal og(13);

i rVRecht sCben = anal og(11); //Ungebungsli cht
irVvMtte = anal og(0);

i rVLi nksGoen = anal og(8); //Ungebungslicht
i rVLi nks = anal og(10);

i rVLi nksAussen = anal og(9);

/I wenn Ungebungslicht > Wert, dann subtrahi ere und bergebe Wert,

//andernfalls auf O setzen (kein Hi ndernis)

/ I Umgebungsl i cht messung Vor ne

ungebungsl i cht Li nksAussen = (irVLi nksCben > irVLi nksAussen) ? irVLi nksChen -
i rVLi nksAussen : O;

unmgebungsl i cht Li nks = ( irVLinksGben > irVLinks ) ? irVLinksCben - irVLinks : O;

ungebungslichtMtte (((irVRechtsOben + irVLinksCohen)/2) > irVMtte) ?
(((irVRechtsOben + irVLinksOben)/2)- (irVMtte)) : O;

unmgebungsl i cht Rechts = ( irVRechtsGben > irVRechts ) ? irVRechtsCben - irVRechts :

0;
unmgebungsl i cht Recht sAussen = (irVRechtsCben > irVRecht sAussen) ? irVRechtsOben -
i r VRecht sAussen : O0;

// Bal | _FRONT
akti veSenH st or yFRONT[ 0] = O;
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i f (ungebungslicht Li nksAussen>SENSOR_REFERENZ_WERT) akt i veSenHi st or yFRONT[ 0] =
aktiveSenHi st or yFRONT[ 0] + 16;

i f (ungebungslichtLi nks>SENSOR_REFERENZ WERT) akti veSenHi st or yFRONT[ 0] =
akti veSenHi st or yFRONT[ 0] + 8;

i f (ungebungslicht M tte>SENSOR REFERENZ_WERT*2) aktiveSenH st or yFRONT[ 0] =
aktiveSenHi st or yFRONT[ 0] + 4;

i f (ungebungsl i cht Recht sS>SENSOR REFERENZ WERT) akti veSenHi st or yFRONT[ 0] =
aktiveSenHi st or yFRONT[ 0] + 2;

i f (ungebungsl i cht Recht sAussen>SENSOR _REFERENZ_ WERT) akti veSenHi st or yFRONT[ 0] =
aktiveSenHi st or yFRONT[ 0] + 1;

return aktiveSenH st or yFRONT[ 0] ;

// Detektion des Balls mt den hinteren Sensoren
i nt UngebungPruef enH nt en() {
[/ Sensorik Hinten
i r HRecht sAussen = anal og(6) ;
i rHRecht sCben = anal og(7); //Ungebungslicht
irHMtte = anal og(1);
i rHLi nksCben = anal og(5); [/ Umgebungsl i cht

i rHLi nksAussen = anal og(4);

//wenn Ungebungslicht > Wert, dann subtrahi ere und bergebe Wert, andernfalls auf O
setzen (kein Hi ndernis)

/ / Umgebungsl i cht mnessung Hi nt en

ungebungsl i cht Li nksHinten = ( irHLi nksCben > irHLi nksAussen ) ? irHLi nksCben -
i rHLi nksAussen : O;

unmgebungslichtM tteHi nten = ((irHRechtsOben + irHLi nksCben)/2> irHMtte) ?
((irHRecht sCben + irHLi nksCben)/2)- irHMtte : O;

ungebungsl i cht Recht sHinten = ( irHRecht sGben > irHRecht sAussen ) ? irHRechtsCben -
i r HRecht sAussen : O0;

//Ball BACK
akti veSenHi st or yBACK[ 0] = O0;

/] Sensor - ber prfung Hi nten:

i f (ungebungsl i cht Li nksHi nt en>SENSOR_REFERENZ_WERT) akti veSenH st or yBACK[ 0] =
akti veSenHi st or yBACK[ 0] + 4;

i f (ungebungslichtM tteH nt en>SENSOR_REFERENZ WERT*1.5) aktiveSenHi st oryBACK[ 0] =
akti veSenHi st or yBACK[ 0] + 2;

i f (ungebungsl i cht Recht sH nt en>SENSOR_REFERENZ_ WERT) akti veSenHi st or yBACK[ 0] =
aktiveSenHi st oryBACK[ 0] + 1;

return aktiveSenHi st or yBACK[ 0] ;
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//di e acht noeglichen Faelle, wo sich eine Wand befi nden kann und
//di e neuen Mbtoreinstellungen

voi d vernei deWand(i nt val ue) {

swi tch(val ue) {

case O:
ausgabe("nichts"); //nichts
br eak;

case 1:
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 0, SLOW FAST) ;
ausgabe("rechts wWand"); //leicht nach |inks fahren
br eak;

case 2:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 1, FAST, SLOW ;
ausgabe("vorne Wand"); // leicht nach rechts fahren
br eak;

case 3:
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 0, MEDI UM MEDI UM ;
ausgabe("rechts,nmtte Wand"); // nach |inks fahren
br eak;

case 4:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 1, FAST, SLOW ;
ausgabe("links Wand"); // leicht nach rechts fahren
br eak;

case 5:
set zeMot orei nst el | ungen( 0, 1, MEDI UM MEDI UM ;
ausgabe("rechts, |inks Wand"); // nach links fahren
br eak;

case 6:
set zeMot orei nst el [ ungen(1, 1, MEDI UM MEDI UM ;
ausgabe("links, mtte Wand"); // nach rechts fahren
br eak;

case 7:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, SLOW ;
ausgabe("links rueckwaerts"); // nach links rckwts fahren
br eak;

}

// Met hode, um auf die Werte des Konpass zu reagi eren bei m Vorwaert sfahren
voi d konpassAuswerten() {

/| Konmpasswert ausl esen
enum conpassDi recti on konpass;
konpass = get ConpassDirection();

swi t ch(konpass) {
case NORTH:
set zeMot or ei nst el | ungen(0, 1, FAST, FAST) ;
ausgabe( " Nor den") ;
br eak;

Jessica Walther, Marko Koplin, Christoph Paschen Seite 21 von 31



Projekt ,Fussballroboter Maggie* WS 2006/2007

case NORTHEAST:
set zeMot or ei nstel | ungen(0, 1, FAST, MEDI UV ;
ausgabe( " Nor dost en") ;
br eak;

case EAST:
set zeMot or ei nst el | ungen(0, 1, FAST, SLOW ;
ausgabe(" Osten");
br eak;

case SOUTHEAST:
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 0, FAST, FAST) ;
ausgabe( " Suedost en") ;
br eak;

case SOUTH:
set zeMot or ei nst el | ungen(0, 1, STOP, FAST) ;
ausgabe(" Sueden");
br eak;

case SOUTHWEST:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 1, FAST, FAST) ;
ausgabe( " Suedwest en") ;
br eak;

case VEST:
set zeMot or ei nst el | ungen(0, 1, SLOW FAST) ;
ausgabe("Westen");
br eak;

case NORTHWEST:
set zeMot or ei nst el | ungen(0, 1, MEDI UM FAST) ;
ausgabe( " Nor dwest en") ;
br eak;

defaul t:
ausgabe(" ???");

br eak;

// Met hode, um auf die Werte des Konpass zu reagi eren bei m Rueckwaert sfahren
voi d konpassAuswertenH nten() {

|/ Konmpasswert ausl esen

enum conpassDi recti on konpass;

konpass = get ConpassDirection();

swi t ch(konpass) {

case NORTH:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, STCP) ;
ausgabe( " Norden");
br eak;

case NORTHEAST:
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 0, FAST, FAST) ;
ausgabe( " Nor dost en") ;
br eak;
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case EAST:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, SLOW ;
ausgabe(" Osten");
br eak;
case SOUTHEAST:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, MEDI UM ;
ausgabe(" Suedost en") ;
br eak;
case SOUTH:
ausgabe(" Sueden");
br eak;
case SOUTHWEST:
set zeMot or ei nstel | ungen( 1, 0, MEDI UM FAST) ;
ausgabe( " Suedwest en") ;
br eak;
case WEST:
set zeMot or ei nst el | ungen(1, 0, SLOW FAST) ;
ausgabe("Westen");
br eak;
case NORTHWEST:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 1, FAST, FAST) ;
ausgabe( " Nor dwest en") ;
br eak;
defaul t:
ausgabe(" ???");
br eak;

// Navi gation vorwaerts mt den entsprechenden Mot oreinstellungen

voi d navi gi erenFRONT(i nt val ue){

[/ Ausrichten der Schussvorrichtung
zaehler2 = 0;
if(zaehlerl == 2){
set zeSchussMt or ei nst el | ung( MOTORRI CHTUNGO, FAST) ;
}
zaehl er 1++;
set zeMot or Power ( STOP) ;
swi tch(val ue){
case O:
case 17:
case 21:
case 27:
case 31:
set zeMot or ei nst el | ungen(0, 1, FAST, FAST) ; //ger adeaus
ausgabe("Stelle");
br eak;
case 4
case 5
case 10:
case 14:
case 15:
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case 20

case 30
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 1, FAST, FAST) ; /| geradeausf ahren
ausgabe(" Ger ade") ;

br eak;

case 8

case 9

case 13
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 1, FAST, SLOW ; //1eicht nach |inks fahren
ausgabe("l ei chtlinks");
br eak;

case 2

case 6

case 18
set zeMot orei nstel | ungen(0, 1, SLON FAST); //leicht nach rechts fahren
ausgabe( "l ei chtrechts");
br eak;

case 12

case 24

case 25

case 26

case 28

case 29
set zeMot orei nst el | ungen(0, 0, MEDI UM MEDI UM ; // nach |inks fahren
ausgabe("links");
br eak;

case 3

case 7

case 11

case 19

case 22

case 23
setzeMot orei nstel l ungen(1, 1, MEDI UM MEDI UM ; // nach rechts fahren
ausgabe("rechts");
br eak;

case 16
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 0, FAST, FAST) ; [/ stark nach |inks fahren
ausgabe( " st arkl i nks");
br eak;

case 1
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 1, FAST, FAST) ; /'l stark nach rechts fahren
ausgabe("starkrechts");
br eak;

}

// Navi gation rueckwaerts mt den entsprechenden Mt oreinstel | ungen
voi d navi gi erenBACK(i nt val ue){

[/ Ausri chtung der Schussvorrichtung

zaehlerl = 0

if(zaehler2 == 2){
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set zeSchussMt or ei nst el | ung( MOTORRI CHTUNGL, FAST) ;
}

zaehl er 2++;
set zeMot or Power ( STOP) ;

swi tch(val ue){

case 0:

case 5:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, FAST) ;
ausgabe(" ger adeBACK") ;
br eak;

case 2:

case 7:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, FAST) ;
ausgabe( " ger adeBACK") ;
br eak;

case 6:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, STOP);
ausgabe( "I ei cht Li nksBACK") ;
br eak;

case 3:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, STOP, FAST) ;
ausgabe( "I ei cht Recht sBACK") ;
br eak;

case 4:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, FAST, STOP) ;
ausgabe( "l i nksBACK") ;
br eak;

case 1:
set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, STOP, FAST) ;
ausgabe("recht sBACK") ;
br eak;

}

voi d set zeMot or Power (i nt not Geschw) {
not or _pwn( MOTORSCHUSS, not Geschw) ;
sl eep(50);

voi d setzeSchussMotorei nstel lung(int nmotRicht, int notGeschw){
nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, notRi cht);
nmot or _pwr( MOTORSCHUSS, not Geschw) ;
sl eep(100);

voi d setzeSchussMot orei nstel l ungTyp(int typ){
if(typ==0){ //Typ 0 ist Schuss vorne
nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTCRRI CHTUNQD) ;
not or _pwm( MOTORSCHUSS, FAST) ;
sl eep(150);
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nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNQD) ;
not or _pwm( MOTORSCHUSS, STOP) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNGL) ;
not or _pwm( MOTORSCHUSS, FAST) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTCORRI CHTUNGL) ;
nmot or _pwm( MOTORSCHUSS, STOP) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTCORRI CHTUNQD) ;
not or _pwm( MOTORSCHUSS, FAST) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTCRRI CHTUNQD) ;
not or _pwm MOTORSCHUSS, STOP) ;

sl eep(150);

} else {

not or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNGL) ;
nmot or _pwm( MOTORSCHUSS, FAST) ;

sl eep(150);

not or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNGL) ;
nmot or _pwr( MOTORSCHUSS, STOP) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNQD) ;
nmot or _pwr( MOTORSCHUSS, FAST) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNQD) ;
not or _pwm( MOTORSCHUSS, STOP) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNGL) ;
not or _pwm( MOTORSCHUSS, FAST) ;

sl eep(150);

nmot or _ri cht ung( MOTORSCHUSS, MOTORRI CHTUNGL) ;
nmot or _pwm( MOTORSCHUSS, STOP) ;

sl eep(150);

/I berprfung, ob sich die Mtorwerte ber Ingere Zeit nicht ndern,
i st,

[/ dann Zuf al | sbhewegung ausl sen

unsi gned int zufallszahl;

unsi gned int zeit;

| et zt er Mot or bef ehl 3 == not 1Geschw && | et zt er Mbt or bef ehl 4 == not 2Geschw) {
if (stressfaktor > 30000){stressfaktor = 1;}
stressf akt or ++;

ausgabel nt (stressfaktor);

voi d setzeMdtoreinstellungen(int notlRicht, int nmot2Richt, int notlGeschw, int npt2Geschw) {

wenn di es der Fall

if(letzterMtorbefehll == not 1Ri cht && | etzterMtorbefehl 2 == not 2R cht &&
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i f(stressfaktor > 20){

stressfaktor = 0;

zeit = akt _tine();

/| Rueckwaert s

if(motlRicht == 1 & not 2Ri cht == 0){
zufall szahl = zeit % 32;
navi gi er enFRONT( zuf al | szahl ) ;
sl eep(700);
clear_tine();

}else {
zufal | szahl = zeit % 8;
navi gi er enBACK( zuf al | szahl ) ;
sl eep(700);
clear_tine();

}

zufal | szahl = 0;

| et zt er Mot or bef ehl 1 = not 1Ri cht ;

| et zt er Mot or bef ehl 2 = not 2Ri cht ;
| et zt er Mot or bef ehl 3 = not 1Geschw;
| et zt er Mot or bef ehl 4 = not 2Geschw;

/1//]mot 2Geschw = not 2Geschw + 2;
/| Ger adeaus Mbdt 1=0, Mot 2=1

nmot or _ri cht ung( MOTOR1, not 1Ri cht) ;
nmot or _ri cht ung( MOTOR2, not 2Ri cht) ;
nmot or _pwr( MOTOR1, not 1Geschw) ;
nmot or _pwrm( MOTOR2, not 2Geschw) ;

unsi gned char wert;
wert = 0;
i f(digitalausgang == 4){
nmod_i r0_t akt (frequence);
nmod_i r O_maxf ehl er (I R_MAX_ERROR) ;

}

i f(digital ausgang == 5){
nmod_ir1_takt(frequence);
mod_i r1_maxf ehl er (1 R_MAX_ERROR) ;

}
i f(digital ausgang == 6){
nmod_i r2_t akt (f requence) ;
nmod_i r 2_maxf ehl er (1 R_MAX_ERROCR) ;

not 2Ri cht = nmot 2Richt ~ 1; //XOR-Verknpfung nmit 1 -> Ergebnis:

unsi gned char get Torwert (int digital ausgang, unsigned char frequence)

wert = (nod_ir0_status()>THRESHOLD) ? nod_ir0_status()

wert = (nod_irl_status()>THRESHOLD) ? nod_ir1l_status()

wert = (nod_ir2_status()>THRESHOLD) ? nod_ir2_status()

Invertierter Wert
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i f(digital ausgang == 7){

nmod_i r 3_t akt (f requence) ;

nmod_i r 3_maxf ehl er (I R_MAX_ERROR) ;

wert = (nod_ir3_status()>THRESHOLD) ? nod_ir3_status() : O;
}

return wert;

voi d findeTor(){

/1 Initalisierung Torerkennung

/'l Anschl uss an die Digital Ausgaenge 04 bis 07

unsi gned char irFrequence = (dip_pin(0) == 0) ? GOAL_FREQUENCY_100 :
GOAL_FREQUENCY_125;

unsi gned char frontLeft, frontRight, frontM d;

nmod_i r0_t akt (i r Frequence) ;

nmod_ir1_takt (irFrequence);

nmod_i r3_t akt (i r Frequence) ;

nmod_i r 0_maxf ehl er (1 R_MAX_ERROR) ;
nmod_i r 1_maxf ehl er (1 R_MAX_ERROCR) ;
nmod_i r 3_maxf ehl er (1 R_MAX_ERROR) ;

frontLeft = nod_ir0O_status();
frontMd = nmod_irl_status();
frontRight = nod_ir3_status();

if(frontMd > THRESHOLD) {
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 1, FAST, FAST) ;
ausgabe(" Gerade Tor");
if (digital _in(10) == 1) {
| ausgabe("Bal | und Tor");
set zeSchussMot or ei nst el | ungTyp(0) ;
goal = 1;
}
} else if(frontLeft > THRESHOLD) {
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 1, FAST, SLOW ;
/ / ausgabe("rechts Tor");
} else if(frontRi ght > THRESHOLD) {
set zeMot or ei nst el | ungen( 0, 1, SLOW FAST) ;
/ l ausgabe("links Tor");
} else {
/ / ausgabe("kein Tor");

konpassAuswerten();

LedsOFF() ;
lcd_cls();
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voi d findeTorH nten(){
if (digital _in(12) == 1) {

enum conpassDi recti on konpass;

//bei vier Ausrichtung Sueden
i f (konpass == 4){

sl eep(100);

goal = 1;

}el se

void ShiftH story(int *sensorHistory) {

sensor Hi st ory[ 4] sensor Hi story[ 3] ;

sensor Hi st ory[ 3] sensor Hi story[ 2] ;

sensor Hi st ory|[ 2] sensor Hi story[1];

sensor Hi story[ 1] sensor Hi story[ 0] ;

0;

sensor Hi st ory[ 0]

voi d LedsON() {
/11 R_LEDs einschalten
| ed(0,1);
led(1,1);
led(2,1);
led(3,1);
sl eep(10);

voi d LedsOFF() {
/11 R_LEDs ausschalten
I ed(0, 0);
led(1,0);
| ed(2,0);
| ed(3,0);

voi d ausgabe(char *val ue) {
lcd_cls();
| cd_put s(val ue) ;
sl eep(100);

voi d ausgabel nt (i nt val ue) {
lcd_cls();
| cd_ui nt (val ue) ;
sl eep(150) ;

konpass = get ConpassDi recti onSout h();

set zeMot or ei nst el | ungen( 1, 0, MFAST, MFAST) ;

set zeSchussMot or ei nst el | ungTyp(1);

konpassAuswertenHi nten();
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enum conpassDi rection get ConpassDirection() {

unsi gned char conpassDir =

if
if
if
if
if
if
if
if

((conpassDir
((conpassDi r
((conpassDir
((conpassDi r
((conpassDi r
((conpassDir
((conpassDi r
((conpassDi r

return NORTH,

>

>

>

anal og(14);

return NORTH,
return NORTHEAST;
return EAST;
return SOUTHEAST;
return SOUTH,

55) && (conpassDir <= 75))
75) && (conpassDir <= 105))
105) && (conpassDir <= 126))
126) <= 145))
145) <= 165))
165) <= 185)) return SOUTHWEST;
185) && (conpassDir <= 200)) return WEST;

30) && (conpassDir <= 55)) return NORTHWEST;

&& (conpassDir
&& (conpassDir
&& (conpassDir

enum conpassDi recti on get ConpassDirectionSout h() {

unsi gned char conpassDir =

if
if
if
if
if
if
if
if

((conpassDir
((conpassDir
((conpassDi r
((conpassDir
((conpassDi r
((conpassDi r
((conpassDi r
((conpassDi r

return SOUTH,

>

>

>

anal og(14);

return NORTH,
return NORTHEAST;
return EAST;
return SOUTHEAST;
return SOUTH,

55) && (conpassDir <= 75))
75) && (conpassDir <= 105))
105) && (conpassDir <= 126))
126) && (conpassDir <= 145))
145) && (conpassDir <= 165))
165) && (conpassDir <= 185)) return SOUTHWEST,;
185) && (conpassDir <= 200)) return WEST;

30) && (conpassDir <= 55)) return NORTHWEST,;

Jessica Walther, Marko Koplin, Christoph Paschen

Seite 30 von 31




Projekt ,Fussballroboter Maggie* WS 2006/2007

8 Anlage 2 - Abbildungsverzeichnis

AbDbIldung 1: UNterste SENSOIEDENE ......cooiiiiiiiiiiie e e e 4
Abbildung 2: Mittlere SENSOIEDENE ........cooiiiiiiei e 4
Abbildung 3: Verknipfung einzelner Sensorsignale..........ccoooooveei 5
Abbildung 4: LIChtSChIanKe ........ccoooiiiiii i, 5
Abbildung 5: Antriebsmotoren und Schussvorrichtung ..., 6
Abbildung 6: Zustandsdiagramm der mdglichen Verhalten.............cccoooee e, 8
Abbildung 7: Unterste SENSOIEDENE .......coi i i e e e e e e earanaas 9
Abbildung 8: Mittlere SENSOIEDENE ..........oii i e e eaeens 9
Abbildung 9: Zustande der Sensoren hiNtEN ............covi i e e 10
Abbildung 10: Quelltext "navigiereNBACK()" ......cuuuiiiii e e e e e e e eeees 10
Y o] o1 (o [¥ T o I 5 I VAV 4T 0T [ f 1= < N 11
WY o] o)1 (o 18] To T B2adl 1o 4] 0 T2 11y o (T 11
Abbildung 13: Auswertung des KOMPASS. ... .ccciiiiiaeeiaee e 11

Jessica Walther, Marko Koplin, Christoph Paschen Seite 31 von 31



