
21.4.2016 Mädchen und Technik: INF

http://maedchen­technik.de/versuche/inf.shtml 8/9

INF 6 Schatzsuche im Labyrinth

Sensordatenverarbeitung mit LEGO Mindstorms

Die Anzahl der Sensoren in Alltagsgegenständen, wie zum Beispiel Handys oder Kaffeemaschinen, nimmt rapide zu.
Dadurch können „intelligentere“ Anwendungen auf diesen realisiert werden. Auch in modernen Autos wird eine Vielzahl
von Sensoren eingesetzt. Diese helfen beispielsweise mittels Abstandsbestimmung die Unfallgefahr zu verringern,
ermöglichen jedoch auch das automatische Einparken. Drohnen werden sowohl militärisch als auch zivil genutzt um Orte
zu erkunden, die für Menschen zu gefährlich oder nicht erreichbar sind. So wurden zum Beispiel 1993 Gänge im Innern
der Cheops­Pyramide mittels des Roboters Upuaut­2 erforscht. Ein aktuelles Beispiel ist der NASA­Rover Curiosity, der
seit August 2012 autonom den Mars erkundet.

Nachdem wir uns angesehen haben, wie man einen Roboter steuert und wie dieser mit Hilfe von Sensoren auf die
Umgebung reagiert, wollen wir uns in einem einfachen Labyrinth auf Schatzsuche begeben. Dazu verwenden wir Roboter
der LEGO­Mindstorms­Reihe, die aus einem programmierbaren Baustein, Elektromotoren und verschiedenartigen
Sensoren bestehen. Ein Roboter muss sich bei der Schatzsuche völlig autonom, d.h. ohne unsere Unterstützung, durch
das Labyrinth vorbei an Hindernissen und Abgründen zum Schatz bewegen können. Dazu müssen wir ihm beibringen,
wie er diese mit Hilfe seiner Sensoren erkennt und wie er sich verhalten soll, wenn er auf solche trifft.

Für das Praktikum sind keinerlei Programmierkenntnisse erforderlich.
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