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Sensorbasierte Steuerung

Fiir diese Aufgabe wird angenommen, dass der Roboter keine Kenntnisse iiber seine Position hat und
nur iiber Sensordaten gesteuert wird.

a) Schreiben Sie eine Steuerung wander(v), die den Roboter beliebig ohne Kollisionen durch eine
Umgebung féhrt.

b) Realisieren Sie eine Wandverfolgung followWall(v,d). Fahren Sie den Roboter zunidchst mit
wander(v) beliebig durch eine Umgebung, bis eine Wand erkannt wird. Folgen Sie dann dieser
Wand mit der Geschwindigkeit v im Abstand d.

Benutzen Sie die Funktion SensorUtilities.extractLinesFromSensorData, die aus den Sensordaten
eine Liste von Liniensegmente extrahiert (siehe griine Linien in der Abbildung).

¢) Die Wandverfolgung aus b) soll nun benutzt werden, um aus einem Labyrinth herausfinden
(,,Rechte-Hand-Regel“ oder ,,Linke-Hand-Regel*). Sie konnen die Umgebung labyrinthWorld
(siehe Abbildung und demo_simulator 8) verwenden.

® HTWG Robot Simulator
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Clock Time: 20040 Driven Distance: 15.46 Fosition: 5.85, 13.48, 271.10V, omega: U.00, U.00 Picked Up: False
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