Lehrplannavigator NRW GOSt Technik

Bionik/Laufroboter


Bionik/Laufroboter (IF 2 - Technische Innovation und IF 5 - Entwicklungsfelder neuer Technologien)
Aufgabenbeispiele und Unterrichtsmaterialien (Analyse von Laufmustern)
	Lehrplanbezug

Unter Anderem wird die Ausbildung der folgenden konkretisierten Kompetenzerwartungen unterstützt:

Sachkompetenz im Inhaltsfeld 5

Die Schülerinnen und Schüler

· stellen für technische Problemlösungen relevante Funktionsprinzipien biologischer Systeme dar.

Hinweise zum Umgang mit diesem Material

Das nachfolgende Material ist für den Einsatz in GK und LK Technik in der Qualifikationsphase vorgesehen. Die Bearbeitungszeit für die papiergebundenen Aufgaben liegt bei rund 45min. Der Zeitbedarf für die  beiden letzten Aufgaben ist stark von der Ausstattung und den Vorkenntnissen abhängig und kann nicht allgemein angegeben werden.




Schrittmuster dokumentieren
Beim hier gezeigten Schrittmuster („gait“) eines Hexapoden befinden sich zu jedem Zeitpunkt (mindestens) drei Beine auf dem Boden. Diese Fußpunkte dürfen natürlich nicht alle in einer Linie liegen sondern müssen ein Dreieck bilden, über dem sich der Schwerpunkt zu jedem Zeitpunkt befindet. Dieses Schrittmuster lässt sich bereits mit nur drei Motoren realisieren, wenn man jeweils die vorderen und hinteren Beine jeder Seite mechanisch miteinander koppelt und das mittlere Beinpaar seitlich kippt. Der Bewegungsablauf ist im Folgenden dargestellt. Die Phasen, in denen vier Beine den Boden berühren, können deutlich kürzer sein als die übrigen.

[image: image1]
Markieren Sie in den beiden linken Spalten jeweils die Drehrichtung der Motoren. Zeichnen Sie zusätzlich das aus den Fußpunkten gebildete Polygon ein. Markieren Sie im rechten Diagramm, die Phasen in denen sich der Roboter vorwärts bewegt.
Weitere Schrittmuster: ripple, wave/metachronal, tripod gait
Die nachfolgende Grafik ist dem Artikel „Design Issues for Hexapod Walking Robots“ von Franco Tedeschi and Giuseppe Carbone
 entlehnt.


[image: image2]
a) Bezeichnung der Beine


b) metachronal gait/wave gait

c) ripple gait




d) tripod gait

Aufgaben:

· Analysieren: Stellen Sie für jede der gezeigten Gangarten einen Steckbrief zusammen (Vorlage unten).
· Schrittmuster vergleichen: Begründen Sie, warum bei gleicher Geschwindigkeit der Beinbewegung die Fortbewegung des Roboters schneller ist, je weniger Beine gleichzeitig den Boden berühren.

· Transfer: Überprüfen Sie, welche Schrittmuster sich auf Laufroboter mit anderen Beinzahlen übertragen lassen. (4, 8, 100). Skizzieren Sie die zugehörigen Schrittfolge-Diagramme.
· Projekt: Stellen Sie die Bewegungsmuster mit einem Modell nach. Dokumentieren Sie ihre Simulation in einem stop-motion-Film.
· Analysieren Sie die Fortbewegung eines realen Lebewesens (Wirbeltier, Gliedertier) anhand einer Zeitlupenaufnahme und stellen Sie Ihre Analyse in Form eines Schrittfolge-Diagramms dar. Beurteilen Sie, ob es sich um eine Fortbewegung im dynamischen oder statischen Gleichgewicht handelt. Präsentieren Sie Ihre Analyse im Kurs.
Name des Schrittmusters: ____________________________________________
Anzahl der Beine mit Bodenkontakt: mindestens ___________


[image: image3]
Vervollständigen: Schrittfolge-Diagramm einfärben, in den Draufsichten die Beinpositionen ergänzen, Fußpunkt-Polygone ergänzen, Zyklus (=kürzeste sich wiederholende Sequenz) markieren  
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� (Robotics 2014, 3, 181-206; doi:10.3390/robotics3020181, ISSN 2218-6581)








