Bau eines EV3-Roboters zum Losen des Rubik - Cube ’7//

Schulerpraktikum im Marz 2023: Finn Eichler, Franz Grundig, Oskar Tahn

Zielstellung

Das Ziel unseres Projekts wahrend des zweiwochigen
Praktikums bestand darin, einen voll funktionsfahigen
| ego-EV3-Roboter zu bauen und zu programmieren. Wir
wollten erreichen, dass unserer Roboter Zauberwiurfel
|0sen oder zufallig verdrehen kann. Als kleines Extraziel
haben wir uns auflerdem noch vorgenommen, dass die
Maschine startet, sobald eine Chipkarte eingelesen
wurde.

Vorgehen

Wir haben im untenstehenden Schema unser Vorgehen
bei der Problemlosung dargestellt. Wir haben gelernt,
dass dieses Schema auflerdem allgemein flr die Ent-
wicklung von Maschinen gilt. All diese Vorgange sind auch
virtuell moglich, dass haben wir in einem Vortrag eines
Mitarbeiters erfahren.
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Vorgehen zur Entwicklung des EV3-Roboters
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Unser Ergebnis sind zwei Roboter, jeweils mit vier
Motoren, drei Drucksensoren und einem Farbsensor.
Beide Roboter konnen zuverlassig und zufallig Zauber-
wurfel verdrehen. Durch ein Testprogramm besitzen
unsere Roboter auflerdem die Fahigkeit, einen Zauber-
wurfel aus einem gelosten Zustand mit 63 bestimmten
Zigen wieder in eine geloste Form bringen. Alle diese
Moglichkeiten kdnnen gestartet werden durch das Ein-
lesen einer Chipkarte in einen Kartenleser.

Foto unseres EV3-Roboters

Bewertung der Qualitatsanforderungen

Qualitatsanforderungen werden in Software und Hard-
ware getrennt bewertet. Wir vergeben fur jedes Kriterium
maximal funf Punkte.
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Erkenntnisse

Wahrend unserem zweiwochigen Praktikum hat der
Grol3teil des Teams viel mitgenommen. Wir haben alle
beim Programmieren Fortschritte gemacht. Es gab auch
viele neue Erkenntnisse flir uns. Wir haben gelernt, dass
man sich aus einem grol3en Problem Teilprobleme
machen sollte, um diese einfacher zu bearbeiten.
Auflerdem sollte man sich seine Arbeit gliedern, mit dem
einfachsten beginnen, sich aber Zeit nach hinten raus fur
das schwere oder komplexe lassen. Eine weitere wichtige
Erkenntnis ist es, dass die Software und die Mechanik gut
aufeinander abgestimmt und getestet sein mussen.
Aullerdem sollte man vorausschauend planen, denn
Zeitmanagement ist wichtig fur den Erfolg.
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