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1 Der Roboter

Unser Tic-Tac-Toe-Spieler spielt, wie
der Name schon sagt, mit grofser
Begeisterung Tic-Tac-Toe. Er setzt
die mittels Fernbedienung gewahlten
Spielziige, und reagiert selbststéin-
dig mit einem strategisch sinnvollen
Spielzug.

Nach dem Anschalten des RCX, mufs
das Gerdt zunéchst iiber die Tas-
te P1 zur Initialisierung bewegt wer-
den. Dazu bewegt sich die Laufkat-
ze vom rechten zum linken Tast-
sensor, welcher als Endlagenschalter
funktioniert. Es wird die Zeit zwi-
schen dem FErreichen von links und
rechts gestoppt, und daraus die Po-
sition fiir das Anfahren des mittleren
Feldes bestimmt. Die vertikale Posi-
tionierung mittels der Réder erfolgt
ebenfalls iiber Zeiten. Fiir die Initia-
lisierung muf das Gerdt per Hand
auf dem mittleren Feld positioniert
werden. Anschliefend wird auf ei-
ne Eingabe gewartet. Eingaben er-
folgen iiber die 3 obersten Message-
Knépfe der Fernbedienung (1-2-3).
es mufs zweimal kurz hintereinander
gedriickt werden. Das erste Signal
gibt die Zeile, das zweite die Spal-
te an. Auf dem beigefiigten Spiel-
plan sind die Tastenkombinationen
fiir jedes Spielfeld aufgedruckt. Er-
folgt nun eine Eingabe, fihrt der Ro-
boter zum entsprechenden Feld und
erledigt dort das Ablegen des gegne-
rischen Steines. Anschlieffend wahlt
er fiir sich den néchsten Spielzug und

legt seinen Stein ab. Dann wird auf
die nichste Eingabe gewartet.

Fiir den Fall einer fehlerhaften Einga-
be erfolgt ein Piepston. Gewinnt der
Roboter das Spiel, freut er sich mit-
tels Ausgabe einer Melodie (Tonleiter
aufwirts) und wackeligen Bewegun-
gen. Diese wurden zufillig gewahlt.
Bleibt das Spiel unentschieden, wird
eine andere Melodie (hochste mit
tiefster Note kombiniert usw.) ge-
spielt. Der Fall, daf der Roboter ver-
liert, tritt eher selten auf, und dann
wird die Tonleiter abwérts gespielt.

2 Hardware

Der Roboter besteht im Groben aus
einem Fahrgestell mit 4 grofen Ré&-
dern, dafs in vertikaler Richtung mit-
tels eines Motors iiber das Spielfeld
(16.5 cm x 16.5 cm) fahren kann.
Auf diesem ist quer eine Laufkatze
angebracht die ebenfalls mittels ei-
nes Motors horizontal betrieben wer-
den kann. Diese trégt zudem ein Ma-
gazin mit Spielsteinen. Dabei han-
delt es sich um eine senkrechte Roh-
re mit Damesteinen. Dieses kann re-
lativ einfach aus Réhrchen fiir Brau-
setabletten oder dhnlichem gefertigt
werden. Dazu mufs am geschlosse-
nen Ende ein Stiick der Dicke ei-
nes Spielstein ausgeséigt werden. Da-
bei muf allerdings der Boden erhal-
ten bleiben. Die Farben werden nun
abwechselnd eingelegt (schwarz-weif-
schwarz-...). Insgesamt werden min-
destens 9 Steine bendétigt. Am un-
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teren Ende ist ein kleiner Arm an-
gebracht, der iiber einen Rotations-
sensor 360°-Drehungen vollfiihrt und
damit bei einem Spielzug Steine aus
dem Magazin schubst.

3 Software

Die Software wurde mittels NQC ge-
schrieben, und umfasst etliche Zeilen
Quelltext, da auch eine Spielstrategie
entworfen wurde.

Die vertikale Bewegung iiber Zeilen
ist auf recht einfache Weise iiber Zei-
ten realisiert. Das bedeutet, daf sich
das Fahrgestell mit den Rédern aus-
gehend von der mittleren Zeile merkt,
wie lange es fahren mufs um die an-
deren beiden Zeilen zu erreichen.
Die horizontale Bewegung iiber Spal-
ten erledigt die Laufkatze. Diese fahrt
bei der Initialisierung einmal von
rechts nach links, um {iiber das Be-
rithren von an der Seite angebrachten
Tastsensoren, die Laufzeit zu messen.
Diese wird durch zwei geteilt und so-
mit festgestellt, wie lange bis zum
mittleren Feld gefahren werden mufs.
Die Fahrt zum linken bzw. rechten
dufseren Feld ist im weiteren wieder
iiber die Beriihrung der Tastsensoren
realisiert (Endlagenschalter).

Nach jedem Spielzug wird die Aus-
gangsposition (Feld 22) wieder einge-
nommen und von dort aus der néchs-
te Zug vorgenommen.

Jeder Motor kann jeweils iiber die
Tasten A, B und C der Fernbedie-
nung angesteuert werden. Das ist

hilfreich bei der Positionierung oder
der Entleerung des Magazins fiir die
Spielsteine.

4 Spielstategie

Die Steine werden vom Roboter nach
folgenden Prioritdten gesetzt: die
héchste Prioritédt besitzt das mittlere
Spielfeld (Nr. 22). Danach folgen die
Eckpunkte (Nr. 11, 13, 31, 33) und
schlieflich die restlichen vier Rand-
felder. Der Roboter iiberpriift vor je-
dem Spielzug, ob eventuell bereits
zwei in Reihe gesetzte Steine vorhan-
den sind, um entweder seinen Spiel-
zug zu vollenden oder den des Geg-
ners zu vereiteln. Ansonsten werden
die Steine zu gleichfarbigen Steinen
gesetzt. Effektiv gibt es nur eine Va-
riante das Spiel zu gewinnen, welche
hier nicht verraten wird.

5 Bauanleitung

Viele, viele Steine zusammenpap-
pen... Tja, da unser Roboter eher
intuitiv zusammen gebastelt wurde,
sollte es schwer werden dieses Uni-
kat nach zu bauen. Dennoch haben
wir das gute Stiick fotografiert und
38 Bilder auf die Page gelegt.

6 Anhang

Der Quelltext kann hier leider nicht
abgedruckt werden, da er zu lang ist.
Daher ist er separat auf unserer Page
zu finden.
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Im folgenden ist noch eine Seite mit kann diese also ohne grofses Herum-
einem Spielfeld in Originalgréfie probieren verwendet werden.
angehingt. Im Falle eines Nachbaus
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