
Allgemeiner Ablaufplan

Sensorik

Logik

Navigation + 
Motorik

Funkmodul KeyLCD

 Fahrtrichtung als Winkel
 Zielausrichtung als Winkel
 Geschwindigkeit als Integer (0...255), höher: schneller
 Kicken als Boolean
 Dribbeln als Boolean

Winkeldefinition: Mathematisch positiv zur YAchse von oben
 X/YPosition in mm, (0|0) ist Feldmitte
YAchse ist parallel zur Seite, größer: Gegner
XAchse ist um 90° gedrehte YAchse: 
 Ausrichtung des Roboters als Winkel
 Ballposition als Winkel
 4 Hindernisse als (NICHT,WEIT,NAH)
 Ball beim Kicker als Boolean
Optional: Bodenhelligkeit als Integer (0...1024), höher: heller



Sensorik
Sensorwerte einlesen 

(über Hardwareinterface)

Sensorwerte 
weiter verarbeiten

Zusammengefasste
Sensorwerte an 
Logik übergeben

(direkt in die
LogikKlasse)

Maussensoren abfragen

Ballsensoren abfragen

Entfernungssensoren abfragen

Balltaster abfragen

(Optional: Helligkeitssensoren abfragen)

Position und Richtung bestimmen

Richtung vom Ball bestimmen

Hindernisse bestimmen

Ball am Kicker?

Ungefähre yPosition; Bodenkontakt?

Übertragung in LogikKlasse



Logik

Entscheidungen werden direkt in die Navigationsklasse geschrieben 
bzw. über das KeyLCD ausgegeben oder übers Funkmodul gesendet

Torwart?

Ballbesitz?

Spielerwechsel! Abwehr!

Ballbesitz?

Gegner im Weg?

Gegner ausweichen! Tor schießen!

Ball suchen!

Ja

Ja Ja

Ja

Nein

Nein Nein

Nein
Ballposition bekannt?

Zum Gegner!

Ja Nein



Aus der Fahrtrichtung und der 
Zielausrichtung mit mathematischen 

Funktionen die Ansteuerung der 
einzelnen Motoren berechnen

Navigation

Berechnete Befehle über das 
Hardwareinterface an die Motoren 

bzw.Aktuatoren senden

Befehle für Kicker und Dribbler 
werden durchgereicht

Motorik


