LegoAG flur Schulerinnen: Der Aufraumroboter und das elektro-
nische Faultier (Frau Kraut, Herr Osterle, Dr. G6tz), Juli 2015

Frau Lea Kraut, Studentin der Medizintechnik der Hochschule Pforzheim, hat 2014 im zwei-
ten Jahr die LegoAG bernommen. Das zweijahrige VVorhaben wird durch die Landesstiftung
Baden-Wirttemberg im Rahmen des Programms MikroMakroFrihstarter (Sachmittel) und
durch die Hochschule Pforzheim im Rahmen des Programms Check ING (Frauen in die
Technik, Jana Zeh) gefordert. Ziel der AG ist es, Schilerinnen fir technische Inhalte zu be-
geistern und die Mdoglichkeit eines technischen Studiums aufzuzeigen.

Die Aufgabe im zweiten Jahr bestand darin, einen LegoMind-Roboter mit der Programmier-
sprache NXC zu programmieren. Zwei Schulerinnen der Klasse 8 haben mit groRer Motivati-
on die LegoMind-Roboter unter der Leitung von Lea Kraut (Abb. 1a) weiter programmiert.
Die Schilerinnen nutzen eine der Programmiersprache C verwandte Sprache, die auch im
Studiengang Technische Informatik an der Hochschule Pforzheim eingesetzt wird. Die Ziel-
setzung war es, den LegoMind-Roboter dazu zu bringen, rote und blaue Kugeln zu sortieren
(Abb. 2a) und nach Abfahren einer schwarzen Linie in zwei verschiedenen Lagerplatzen abzu-
legen (Abb. 2b).

Abb. 1a: Laura D., Janou N., J. Go6tz, J. Zeh und L. Kraut beim Bau und bei der Programmie-
rung der LegoMind-Roboter.



Abb. 1b: Schulerinnen und Betreuerin Lea Kraut.




Abb. 2a: Sortierroboter

Abb. 2b: Sortierroboter beim Folgen einer schwarzen Linie.

Eine zweite Gruppe der Lego AG unter der Leitung von Dr. J. Gotz baut ein elektronisches
Faultier, das sich entlang eines Seils bewegen kann. Nahert sich eine Person, soll es abhéngig
vom Abstand unterschiedliche Reaktionen zeigen, wie Gerdusche erzeugen, Kopf und
Schwanz drehen, LEDs in den Augen blinken lassen, sich entfernen oder — bei zu kleinem
Abstand — sich schnell ndhern und sich dann abrupt zurlckziehen.

Die Idee zu diesem zweiten Ansatz basiert auf einem Interview mit Prof. Ortwin Renn (Uni-
versitat Stuttgart, Institut fir Sozialwissenschaften) ,,Lass da mal den Bruder ran!* (DIE ZEIT,
Jahrgang 2014, Ausgabe 47, 13.11.2014; http://www.zeit.de/2014/47/klischee-geschlecht-
rolle). Empirische Daten (http://www.koerber-stiftung.de/wissenschaft/schwerpunkt-lust-auf-
mint/mint-nachwuchsbarometer/barometer-2014.html) belegen, dass Madchen eher bereit
sind, sich mit Technik zu besché&ftigen, wenn sie sich bei dem Design und beim Bau der Ap-
parate aktiv einbringen kdnnen. Nach unseren Erfahrungen scheint der LegoMind-Roboter fir
viele Mé&dchen zu wenig Einfluss- und Variationsmoglichkeiten zu bieten.

Wir haben deshalb einen zweiten Versuch mit einem Roboter der Hochschule Pforzheim, Be-
reich Technik, unternommen, der unter der Leitung von Laboringenieur Joachim Hampel ent-
wickelt wurde (Abb. 3). Der Roboter ist sehr kostengunstig, kann mit einer lizenzfreien Ent-
wicklungsumgebung (Keil uVision4, ARM Germany GmbH, Grasbrunn) in der Programmier-
sprache C programmiert und fast beliebig in seinem AuReren gestaltet werden. Die Verwen-
dung von Industriestandards, im Gegensatz zu Schullésungen, trifft auf grole Begeisterung
bei den Schulerinnen.

Die Schulerinnen kdnnen in die Plexiglasplatten Lécher bohren und Gewinde schneiden. Ist
das Ergebnis nicht zufriedenstellend, kénnen neue Platten verwendet werden. Zu Lernzwe-
cken werden Elektroniksteckplatten (Abb. 3, rechts) eingesetzt, mit denen weitere Sensoren
und Motoren integriert werden koénnen, um die selbst gestellte Aufgabenstellung zu l6sen.
Dies ermdglicht eine vielféltige Funktionalitat und eine grolle Gestaltungsmaglichkeit bei der
Entwicklung des Roboters.

Das elektronische Faultier stellt eine VVorstufe eines Fenster- und Fliesenputzroboters dar. An-
gesichts der demographischen Entwicklung in Deutschland kénnte der Einsatz von Haushalts-
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und Pflegerobotern zunehmend an Bedeutung gewinnen und einen wichtigen Beitrag zur Kos-
tenreduktion bei der Versorgung und Pflege alter Menschen leisten.

Abb. 3:  Mobiler Roboter (Hochschule Pforzheim, Bereich Technik, J. Hampel) mit Tast-
sensoren, links und rechts mit zwei verschiedenen Mikrocontrollern (links: Teach-
Dongle der Hochschule, rechts: XMC 2Go; www.infineon.com/xmc-dev).

Am 23. Mdrz 2015 fand der Zusammenbau der Roboter in der Mechanischen Werkstatt der
Hochschule Pforzheim statt. Herr Hampel mit Unterstiitzung von Herrn K. Schnepper leitete
den Zusammenbau. Die Schulerinnen waren begeistert (Abb. 4).

B v 3
Abb. 4:  Schiilerinnen der LegoAG sowie Bogy-Schulerinnen und D. Keller beim Zusam-
menbau der Roboter.

Weitere Aufgaben fiir die Schilerinnen sind das Erstellen des Pflichtenheftes, fortfihrende

Programmieraufgaben, die schlieBlich zur Programmierung des Roboters fuhren, und die Ge-

staltung des &uleren Erscheinungsbildes des Faultiers. Die Ideen der Schilerinnen zu den Fa-

higkeiten und Attributen des Faultiers werden, so weit technisch und finanziell moglich, reali-

siert. Die ersten Programmierschritte waren nicht einfach, konnten aber mit Erfolg gemeistert
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werden. Wir mochten an dieser Stelle noch einmal allen Mitarbeiterinnen der Hochschule
Pforzheim, die uns hilfreich zur Seite standen, danken: Lea Kraut, Jana Zeh, Patrick Osterle,
Klaus Schnepper und Joachim Hampel. Wir mdchten auch das Einbeziehen &lterer SchiilerIn-
nen zur Unterstltzung der Schulerinnen der Lego AG weiter intensivieren.

Wir hoffen, durch die genannten Maf3nahmen, Schiilerinnen nachhaltig zu Arbeiten im MINT-
Bereich ermuntern zu kdnnen.

Siehe auch:

http://blog.hs-pforzheim.de/schulcampus/2015/04/02/ein-fleissiger-und-ein-fauler-roboter-
entstehen/



