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Der Roboter im StralRenverkehr

Ampeln regeln den Strallenverkehr oder den Einlass in ein Parkhaus. Fir uns sind die
Ampeln gut sichtbar in einiger Hohe angebracht. Wenn ein Auto selbstédndig fahren
soll, muss die Ampel jedoch nicht vom Fahrer, sondern von den Sensoren des Autos

Wir Gbertragen dieses Problem auf unseren Legoroboter. Die Ampelphasen kénnen

wir mithilfe einer roten und einer griinen Pappscheibe simulieren.

‘
erkannt werden. ‘
4

Aufgabe 1:

a) Uberlege dir zunachst, wo du den Farbsensor und die Pappscheiben fiir die Ampel positionierst,
damit sie vom Roboter moglichst zuverlassig erkannt werden.

b) Programmiere den Roboter so, dass er seine Fahrt stoppt, wenn er ein rotes Ampelsignal
registriert, und weiterfahrt, wenn das Ampelsignal griin ist. Zusatzlich kann der Roboter mithilfe
der Statusleuchte anzeigen, welche Ampelphase er gerade wahrnimmt.

Aufgabe 2: Ein autonom fahrendes Auto muss im StraRenverkehr zuséatzlich auf eine Vielzahl von
Verkehrszeichen reagieren.
a) Uberlege dir fiir die Verkehrszeichen in Abbildung 1 eine Codierung fiir den Roboter, so dass er

sie unterscheiden kann.
b) Programmiere den Roboter so, dass er beim Erkennen eines der Verkehrszeichen geeignet

reagiert.

Abbildung 1:Verkehrsschilder fiir Aufgabe 2
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Bildnachweis: Die Abbildungen wurden mithilfe von Formen in Microsoft Word 2016 erstellt.
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