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� Implemention eines Linienfolgealgorithmus

� Variable Geschwindigkeit der 
LinienverfolgungLinienverfolgung

� Fernsteuerung über Bluetooth



� Problematik: Es gibt nur einen Lichtsensor

oNXT „weiß“ nicht ob er die Linie links oder 
rechts suchen muss

Lösung: Linienfindung durch � Lösung: Linienfindung durch 
Pendelbewegung



� Speichern in welcher Richtung die Linie 
zuletzt gefunden wurde

◦ Unnötige Pendelbewegungen werden vermieden



� Schrittweise Erweiterung des Suchradius

◦ Spitze Kurven werden gefahren ohne Umzudrehen

◦ Zeitaufwand für die Pendelbewegungen wird ◦ Zeitaufwand für die Pendelbewegungen wird 
verringert



� Problematik: Länge der Pendelbewegung 
bedingt durch Zeitmessung

◦ Längere Pendelbewegung durch höhere 
GeschwindigkeitGeschwindigkeit

� Lösung: Pendelbewegung bedingt durch 
interne Sensoren

◦ Motorrotation ist Geschwindigkeitsunabhängig



� Steuerung per NXT Mobile Application
Software

◦ Sendet Tastatureingaben an das Mailboxsystem des 
NXTNXT

◦ Messages werden im NXT aus der Mailbox 
ausgelesen und in eine Variable gespeichert

◦ Je nach Wert der Variable folgt eine Aktion



� Zu wenig Infomaterial durch den Teamleiter

� Missverständnis der Funktion der Teamtreffen

Kommunikation im Team ist gut, jeder ist auf � Kommunikation im Team ist gut, jeder ist auf 
dem aktuellen Stand

� Arbeitsaufteilung funktioniert gut




