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Zusammenfassung

Im Friihling 2017 nahm die Kantonsschule Glarus als erste Schweizer Schule an der , First
Robotics Competition” in den USA teil. Dieser Wettbewerb dient dazu, die Begeisterung fur
Naturwissenschaften zu wecken und ist auf die Stufe High-School/Gymnasium ausgerichtet.

Ein kleines Team aus dem Glarnerland, unterstiitzt von Mentoren, Helfern und Sponsoren,
bestritt nach einer intensiven Vorbereitungszeit den Qualifikationswettkampf in Irvine,
Orange County, Kalifornien und erkampfte sich die Teilnahme an den Weltmeisterschaften
in Houston. Die Gymnasiasten erlebten wertvolle Begegnungen mit Gleichgesinnten: viele
Amerikaner, aber auch Asiaten und einigen wenigen Européern.

In der Projektphase lernten die Jugendlichen, wie man eine komplexe Aufgabenstellung ana-
lysiert und dann Lésungen kreiert, evaluiert und technisch umsetzt. Die Unterstiitzung durch
erfahrene Erwachsene, auch Ingenieure, war wertvoll. Gleichzeitig lernten sie viele prakti-
sche Fahigkeiten, beispielsweise wie man mit verschiedenen Werkstoffen umgeht.

Der Aufenthalt in Kalifornien war ein Erlebnis. Den amerikanischen ,Spirit“ kann man nir-
gends so erleben, wie an einem solchen Wettkampf. Die Gelegenheit, in einer amerikani-
schen Gastfamilie zu wohnen, einen Tag an einer High-School zu verbringen, eine Universitit
und ein High-Tech Forschungszentrum zu besichtigen, hat ebenfalls Eindruck hinterlassen.

Der Erfolg im eigentlichen Wettkampf hatte nicht erwartet werden kénnen und er stand
auch nie im Zentrum des Vorhabens. Es war der Prozess als Ganzes, der den Beteiligten
wertvolle Impulse geben konnte.

Die vielen positiven Riickmeldungen geben Anlass, das Projekt ,,6417 Fridolins Robotik” wei-
ter zu pflegen. Bereits organisiert das Kernteam die nichste Auflage fiir das Jahr 2018. Ver-
standlicherweise interessieren sich nach dem erfolgreichen Start mehr Jugendliche fiir das
Robotik-Projekt und als weitere Neuerung werden auch Berufs-Lehrlinge aus der Region,
hauptsachlich aus der Firma ,Netstal Maschinen AG“ mit einbezogen. Aus Sicht der Schule
eignet sich ein solches Robotik-Projekt ideal, um mehrere Ziele gemeinsam zu verfolgen: die
oft erwdhnte MINT-Forderung greift jedoch nicht weit genug: erstens wird hier das Handeln
in facherlbergreifenden Kompetenzen direkt gelebt, zweitens werden Eltern (als Helfer fiir
Essen, in Beruf und Freizeit) in das Projekt eingebunden und drittens wird die Freiwilligenar-
beit wertgeschatzt, vergleichbar mit Sport- und Musikvereinen. Auch wenn das Robotik-
Projekt auf den ersten Blick eher technikbegeisterte Jugendliche anspricht, bringt das Errei-
chen von gesteckten Zielen, das Gruppenerlebnis und die vielen erfreulichen Momente im
Team durchaus positive Mitnahmeeffekte auch fiir Schulficher wie Deutsch, Englisch und
sogar Franzosisch.



1.,6417 Fridolins” als erster Teilnehmer an , First Robotics”

Die Kantonsschule Glarus nahm erstmals am ,First Robotics Competition” teil mit Bauphase
vom 7. Januar bis 20. Februar 2017. Ziel dieses Projektes war es, Lernende der Kantonsschu-
le vermehrt fiir Technik und fiir technische Ausbildungsgange zu begeistern.

Die First Robotic Competition (http://www.firstinspires.org) ist ein weltweiter Wettkampf,
durchgefuihrt hauptsachlich in den USA, aber auch in China, Australien, Kanada, Stiidamerika
etc. zwischen dem 9. und 12. Schuljahr. Die Aufgabenstellung besteht darin, im Janu-
ar/Februar, innert sechs Wochen einen Roboter zu planen und zu bauen, der bestimmte
Aufgaben erfiillen kann.

Durch Christian Hirlimann, der bereits wahrend seines Aufenthalts in Kalifornien an diesem
Wettbewerb teilgenommen hat, wurde die Idee nach Glarus gebracht. Bisher hatte die Kan-
tonsschule Glarus mit Lernenden des Schwerpunktfachs ,,Physik und Angewandte Mathema-
tik“ sowie des Erganzungsfachs ,Informatik” an Wettbewerben mit Lego-Robotern teilge-
nommen —mit bemerkenswertem Erfolg. Im Freifach ,,Makerspace” werden durch den Phy-
siklehrer Lukas Feitknecht Fahigkeiten vermittelt, die in eine dhnliche Richtung gehen.

Die Schulleitung der Kantonsschule Glarus hatte im Spatsommer 2017 entschieden erstmals
mit einem Team an diesem Wettkampf teilzunehmen. Dies als praxis- und technikorientier-
tes ,Leuchtturmprojekt” der Schule. Das Ziel und der Fahrplan waren sehr ambitiés. Als Vo-
raussetzung fiir das Gelingen erkannte man die Notwendigkeit, sich auf ein Netzwerk aus
Schule, Wissenschaft und Wirtschaft und ein hochmotiviertes Team stitzen zu kénnen.

6417 Fridolins Robotik

6417 Fridolins Robotik war das erste Schweizer Team, das am US-amerikanischen Roboter-
wettbewerb der FIRST Inspires-Organisation teilnahm. Vermeintlich unerfahren und ohne
grosse Vorkenntnisse bzgl. Robotik wagten es neun Gymnasiasten aus Glarus, sich dort an-
zumelden. In Orange County, CA, gelang ihnen ein unverhoffter Durchbruch, der schliesslich
an die Weltmeisterschaft in Houston, TX, flihrte.

6417 Fridolins Robotik

vinr. hintere Reihe: Lukas Feitknecht/Jacques Marti/Sven Keller/Christian Hirlimann/
Luca Wiederkehr/Christopher Golling/Nina Schmidt/Linda Javorka und Dario Stocco
vinr. vordere Reihe: Emre Eryilmaz und Ramon Rhyner




FIRST Inspires
Die amerikanische Non-Profit Organisation FIRST Inspires organisiert weltweit Wettkampfe

fur Jugendliche aufgeteilt in vier Altersstufen, fiir die jlingsten zwei Gruppen mit LEGO, fiir
die zwei dlteren Altersgruppen aus Metall und weiteren vorgeschriebenen Bestandteilen.
Das erkldrte Ziel von FIRST ist es seit den 1990er Jahren, die Verbreitung der sogenannten
MINT-Facher zu fordern. Dazu gehoren Physik, Mathematik und Informatik. Die Verantwort-
lichen von FIRST wollen mit jéahrlichen Roboterwettbewerben zeigen, was praktisch mit die-
sen MINT-Facher angestellt werden kann und natirlich auch Kontakte zu Sponsorfirmen
herstellen. Jede Schule kann selber ein Team bilden, das méglichst aus Schiilern bestehen
sollte. Dazu diirfen Mentoren beigezogen werden, jedoch sollten sie die Schiiler bei ihrem
Projekt bloss unterstiitzen und nicht ersetzen. Momentan werden (ausschliesslich in der
dltesten Alterskategorie) wahrend sieben Wochen jeweils im Friihling an ca. 150 Austra-
gungsorten Regionalmeisterschaften durch FIRST organisiert. An solche Regionalmeister-
schaften diirfen sich die Robotik-Teams aus aller Welt anmelden. Jedes Team, das sich an-
meldet, erhadlt eine Nummer; im Fall der Kanti Glarus die Teamnummer 6417. Bedingung ist
aber, dass alle, die bei den Wettbewerben den Roboter steuern, noch Schiiler sind.
Wettbewerbe sind ein gutes Mittel, um maglichst viele Menschen dafiir zu faszinieren, denn
Faktoren wie Unterhaltung und gegenseitig Messen spielen bei FIRST eine grosse Rolle. Po-
puldre Sponsoren von FIRST, wie z.B. Boeing, US Air Force, Google, NASA, Space X, usw. bie-
ten ihre Dienste als Mechaniker oder Ingenieure wahrend den Wettkampfen an.

Entgegen der sportlichen, ambitionierten Stimmung wahrend den Wettkampfen findet ein
reger Austausch unter den Teams wahrend den Spielpausen statt. Das offene Teilen und die
Begeisterung an neuster Technik iberschreitet fir Jung und Alt die Grenze der Konkurrenz,
und Hilfe wird links und rechts angeboten. Teams helfen einander aus oder bieten Werkzeu-
ge an. Es entsteht eine kleine Gemeinschaft, da jeder gegen jeden oder eben mit jedem in
einer Allianz spielen kénnte.

2. Projektorganisation und Finanzierung

Die Kantonsschule Glarus stellte die Infrastruktur, die Raumlichkeiten und die verantwortli-
chen Lehrpersonen zur Verfligung. Es waren dies Lukas Feitknecht (Physiklehrer), Urs Hauser
(Informatiklehrer) und Michael Honegger (Lehrer Bildnerisches Gestalten). Genutzt werden
konnten die Werkstatten der Hauswarte, und im Untergeschoss wurden ein eigener Raum
sowie eine grosse Halle als Trainingsfeld zur Verfligung gestellt. Fir die Logistik, insbesondre
die Planung und Durchfuihrung der USA-Reise, zeichnete Vreni Hiirlimann verantwortlich.

Von grosser Bedeutung war der Einsatz der sogenannten ,,Mentoren®. Sie leisteten techni- -
sche Unterstiltzung und tiberwachten die Arbeiten der Jugendlichen, die an Abenden und
Wochenenden im Einsatz waren. Alleine schon aus Griinden der Sicherheit war dies not-
wendig, dariiber hinaus libernahmen die Mentoren aber auch padagogische Verantwortung
und brachten ein vielféltiges Know How ein.

Projektleitung:

Lukas Feitknecht, Kantonsschule Glarus
Urs Hauser, Kantonsschule Glarus
Christian Hiirlimann, Kantonsschule Glarus
Vreni Hurlimann, Organisation und Reise

Koordination seitens Kantonsschule Glarus:
Peter Aebli, Rektor



Mentoren Technik:

Hans Broder, SKS Rehab AG, Schwanden
Jacques Marti, Marti Engineereing AG, Mitl6di
Fritz Schiesser, Dipl. Ing. ETH, Oberurnen
Michael Honegger, Kantonsschule Glarus
Gyorgy Javorka, Nafels

Hans Wiederkehr, Ziegelbrucke

Simon Balkau, Schwandi

Dario Stocco, Oberurnen

Heini Grob, Obstalden

Technisches Know How und Support:
Marti Engineering AG, Mitlodi

SKS Rehab AG, Schwanden

Goethe AG Metallwarenfabrik Glarus

Fir das Gesamtprojekt, d.h. die Vorphase von November/Dezember 2016 mit dem Bau des
Testroboters und die eigentliche Projektphase Januar/Februar 2017 wurden Gesamtkosten
von Fr. 45‘000.- veranschlagt. Damit nicht eingerechnet waren die Leistungen der Kantons-
schule sowie die Kosten der USA-Reise, die im Wesentlichen von den Eltern getragen wur-
den. Ebenfalls nicht gerechnet hat man mit den erheblichen Mehrkosten, die durch die Qua-
lifikation fiir die Weltmeisterschaften in Houston entstanden sind.

Ein wesentlicher Teil der Kosten musste durch Sponsoring finanziert werden. Dies ist auch
Teil des Konzeptes von ,,FIRST Inspires” und gilt fiir die meisten teilnehmenden Teams.

Das Echo von Gewerbe, Industrie, Stiftungen, Behérden und Serviceclubs war durchaus posi-
tiv, so dass die benétigen Mittel rechtzeitig zur Verfligung standen. Folgende Sponsoren ha-
ben ,6417 Fridolins Robotik” grosszligig unterstutzt:

Hauptsponsoren:
glarner energie todi! glarner energie linth!
GRB Glarner Regionalbank

Weitere Sponsoren:

Backerei Gabriel, Glarus

Dr. med. dent. Michael Eberle, Schwanden
Fritz Landolt AG Nafels

Nord Drivesystems, Deutschland
Miuhlethaler + Fischli AG

Stilssi Holzbau AG

Source Graphics

Gemeinniitzige Organisationen:

Stiftung Anne-Marie Schindler

Ida und Rudolf Schrepfer-Laager Stiftung, c/o RHS & P
Teamco Foundation Schweiz

Kamm-Bartel-Stiftung

Lions Club Glarus

Rotary-Club Glarus



3. Vorbereitung, Aufgabenstellung und Roboterbau

Vorprojekt

Jedes Jahr gibt FIRST neue Aufgabenstellungen bekannt, die mit einer bestimmten geschicht-
lichen Epoche zusammenhingen. Man kann den Roboter des Vorjahres dadurch nicht wie-
derverwenden. So kénnen héchstens Programm-Codes und die Erfahrungin ein neues Pro-
jekt Gbertragen werden.

Der Bau des Roboters ist streng reglementiert, Grésse und Gewicht sind begrenzt, ebenso
die Kosten fiir einzelne Bauteile. Das Reglement will primar fur einen fairen Wettkampf sor-
gen.

Die Aufgabenstellung wird am ersten Samstag im Januar bekannt gegeben, und ab diesem
Zeitpunkt haben alle Teams exakt sechs Wochen Zeit fiir den Bau. Nach Ablauf der Frist muss
der Roboter versiegelt in einer Box sein und darf nicht mehr physisch verbessert werden.
Programme kénnen bis zum Tag des Wettbewerbs geschrieben werden, diirfen jedoch nicht
mehr am versiegelten Roboter getestet werden.

Mit wenig Erfahrung machte sich das Glarner Team im November 2016 an die Arbeit. Ausser
Christian Hirlimann hatte niemand konkrete Vorstellungen und es galt, maoglichst vor dem
Start der eigentlichen Projektphase ein funktionierendes Team zu bilden, Fertigkeiten und
Kenntnisse zu erwerben, um dann im Januar/Februar 2017 méglichst effizient arbeiten zu
kénnen. Deshalb wurde im November 2016 bereits mit dem Bau eines Ubungsroboters be-
gonnen, an dem man die Arbeit im Team praktizieren und auch technisches Wissen erwer-
ben konnte. Auch wenn die Aufgabenstellung jedes Jahr neu ist, konnte man davon ausge-
hen, dass sich ein Roboter auf einem Spielfeld bewegen, Hindernisse iiberwinden oder um-
fahren, Objekte greifen, transportieren und vielleicht auch werfen oder schiessen musste.
Entsprechend wurden beim Bau des Testroboters solche Fahigkeiten integriert.

Aufgabenstellung 2017

Im Jahr 2017 war ,Steam Punk” das Motto. Es gibt dazu ein ca. 10m x 25m grosses Spielfeld,
das symmetrisch aufgebaut ist.

Es spielten jeweils zwei Allianzen (bestehend aus je drei zufillig gewahlten Teams) gegenei-
nander, die durch die Farben Rot und Blau unterschieden wurden. Beide besassen eine Spiel-
feldhalfte, worauf ihr Luftschiff, ihr Boiler und eine Abholstation der gegnerischen Allianz
standen. Das Ziel war es, diese Luftschiffe mit gewissen Gegenstinden fiir den »Abflug” aus-
zurusten.

Auf den zwei Luftschiffen befanden sich jeweils vier Rotoren, die nur mit Zahnradern akti-
viert werden konnten. Jeder Rotor benétigte eine bestimmte Anzahl Zahnrader, die von den
Robotern geliefert werden mussten und von zwei Allianzmitgliedern, den Piloten, in Emp-
fang genommen wurden. Die Zahnrider, @ ca. 28 cm, mussten am anderen Ende des Spiel-
feldes in der gegnerischen Zone abgeholt werden (Abb. 1). Dadurch kreuzten sich die Robo-
ter, was zu taktischen Fouls fiihren konnte. Anschliessend musste das Zahnrad am Luftschiff
auf eine der drei Federn abgeliefert werden, die von den Piloten hochgezogen wurde (Abb.
2).

Es konnten auch Bille in den Boiler geschossen werden, die ebenfalls zum »Abflug” des Luft-
schiffes beitrugen, indem sie den Treibstoff darstellten. Sie durften sowohl in den oberen
Trichter geschossen oder bei einer Luke, die keinen Wurfmechanismus voraussetzt, abgelie-



fert werden. Die Bille besassen einen Durchmesser von ca. 12 cm und der obere Teil des
Boilers einen von 50 cm. Dies setzte einen sehr prazisen Wurfmechanismus voraus, welcher
schwer zu konstruieren ist. Sowohl das Schiessen wie auch das Abliefern an der Luke gaben
relativ wenig Punkte. 6417 Fridolins Robotik fokussierte sich daher auf das Transportieren
der Zahnrader. Mit Erfolg.

Die Allianzen mussten innerhalb von 2.5 min maoglichst viele Punkte sammeln. In den ersten
15 s gab es einen autonomen Modus, wobei der Roboter nicht gesteuert werden durfte und
sich nur durch eine Software bewegen konnte.

In den restlichen 2 min 15 s durften die Roboter manuell von ihren Teams gesteuert werden.
In dieser Phase wurde das Zusammenspiel der Teams innerhalb der Allianzen auf die Probe
gestellt. Sinnvoll (und legal) war eine Absprache der Strategie mit den beiden anderen
Teams.

Ab 1 min 45 s wurden Seile heruntergelassen, die am Luftschiff angebracht waren. Die Robo-
ter hatten 30 s Zeit, dort hinaufzuklettern, einen Sensor auszulésen und dadurch weitere
Punkte zu bekommen. Erténte der Schlusston, so wurden alle erreichten Punkte der Allian-
zen zusammengezahlt und allfallige Fouls mit Punktabziigen miteinbezogen.

Abb. 2 Abliefern des Zahnrads Abb, 1. Abkolen des Zahnirods
Nachdem es abgeholt worden ist, muss
es beim eigenen Luftschiff auf einer Fe-
der platziert werden, damit die Piloten
das Zahnrad fiir die Rotoren verwenden
kénnen.

Das Zahnrad wird von Teammitglie-
dern, die sich ausserhalb des Spielfeldes
befinden, die Rampe hinuntergestossen
und vom Roboter in Empfang genom-
men.

Erste Plane



Aus der Aufgabenstellung ging hervor, dass der Boden des Spielfeldes flach war. Deswegen
beschlossen die Gymnasiasten als Erstes, auf Mecanom-Rader zu setzen. Das sind Rader, die
ein Objekt in alle Himmelsrichtungen bewegen kénnen, ohne dass sich das Objekt selber

drehen musste. Die kleinen Walzen
auf ihrer Kontaktflache erméglichen
dies.

Auf einen Prototyp (Abb. 3) wurde
die Software fir die Rader erfolg-
reich getestet. Sie haben den Vor-
teil, dass man schnell und prazische
Gegnern ausweichen kann.

Der weitere Schritt war die Fokus-
sierung auf eine Aufgabe. Das Team
legte nach hitzigen Diskussionen
den Fokus friih auf das Abholen/-
liefern der Zahnrader.

Diese Aufgabe war l6sbar und gab
relativ gesehen die meisten Punkte.
An der Art und Weise einer Vorrich-
tung, die das Zahnrad beherbergt,
zerbrachen sie sich die Kopfe. Es
gab zwei Moglichkeiten:

Abb. 3 Erster Prototyp

e Eine leicht geneigte Rampe mit einem vertikalen Behilter am Ende. Sie erstreckt sich
Uber den ganzen Roboter und nimmt viel Platz ein. Jedoch kann das Zahnrad dadurch
leicht aufgenommen werden, da es einfach in den Behilter rutscht.

Einen grossen, rechteckigen Trichter, der vertikal an einer Seite des Roboters ange-
macht ist. Dessen Aufnahme der Zahnréder jedoch knifflig.

Da sich das Team den Wurfmechanismus (noch) nicht komplett vorenthalten wollte, ent-

schied es sich flr die zweite Moglichkeit, um

Platz freizuhalten.

Das Team tiftelte lange an seinem Prototypen
herum, eine Pneumatik wurde noch dazu ge-
baut (Abb. 4). Sie wollten einen effizienten Weg,
das Zahnrad abzuliefern. Daher testeten sie die
Méglichkeit, zwei Klappen an dem Trichter zu
installieren, die durch die Pneumatik aufsprin-
gen und das Zahnrad freigeben. Nach gut zwei
(von sechs) Wochen wurde die erste brauchbare
computergestutzte Konstruktionszeichnung
(CAD) angefertigt, mit einer genaueren Vorstel-
lung davon, wie der Roboter aussehen kénnte

(Abb. 5).




Abb. 5 Erste verwertbare Vorstellung des Roboters mit ausschwenkbaren Klappen

Entstehung des Endproduktes

Die Idee mit den pneumatisch betriebenen Klappen
konnte nicht weiterverfolgt werden, da in der Praxis
weder eine zuverlissige Abgabe des Zahnrades noch af
eine regelkonforme Konstruktion gewahrleistet ware. ; ’
Durch das Ausschwenken der beiden Klappen hatte
man die erlaubte Breite des Roboters iiberschritten.
Es musste eine neue Idee her.

Die Klappen wurden an den Trichter angeschweisst
und die Vorderseite des Trichters komplett ersetzt.
Die Front wurde mit einer speziellen Aussparung ver-
sehen, die genau auf der Hohe der Feder und dem Teil
des Zahnrades ist, wo beide zusammenkommen. Die-
se Losung ist insofern simpel, als dass keine Mechanik
benatigt wird und sie immer in ihrer gleichen Form
bleibt. Ein technischer Fehler ist ausgeschlossen. Der
kleine Kniff ist, dass der Fahrer des Roboters sehr pra- |
zise an die Feder andocken muss, da sehr wenig Spiel- Abh. & Derreus Trehio:
raum vorhanden ist (Abb. 6).

Die Konstruktion fiir die letzte Aufgabe, das Seilklettern, wurde parallel zum Richtmecha-
nismus erstellt. Der Roboter wog zu diesem Zeitpunkt bereits 40 kg, daher wurde ein leis-
tungsstarkes Getriebe mit grosser Ubersetzung verwendet. Dieses hatte jedoch kleine Um-
drehungszahlen (Abb. 7). Das Reglement TR P " et :
erlaubte eigene Seile fiir das Hochklet-
tern. Klett ist ein gutes Mittel, um das Seil
mit der Seilwinde zu verbinden. Darum
wurde an das Getriebe eine Seilwinde
angeschlossen, die mit der einen Seite des
Kletts ausgekleidet war. Dies klappte sehr
zuverlassig, auch wenn man ca. 15s far

gute 160 cm benétigte. et N 3 —y

Abb. 7 Seilwinde umwickelt mit Klettstreifen samt Motor
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Der Trichter war in seinem verschmutzten Grau kein Augen-
schmaus, somit wurde er rot gefarbt. Die Bumper wurden noch
gemacht und angebracht. Bumper sind Schutzleisten aus Kunst-
stoff, die an jedem Roboter Pflicht waren. Sie dienen dazu, bei Zu-
sammenstdssen weniger Schaden zu verursachen resp. zu nehmen.
Alles das wurde in der 5. Woche erreicht (Abb. 8). Es blieb noch
eine Woche (ibrig, um die Software fur den autonomen Modus zu
testen.

Wahrend der ersten 15 Sekunden lauft der Roboter autonom. Akti-
ves Eingreifen ist untersagt. In dieser Zeit werden alle gel6sten
Aufgaben hoher gewertet, daher ist es attraktiv, eine funktionie-
rende Software zu haben. Der Roboter darf im Vorhinein beladen
werden, entweder mit zehn Béllen oder mit einem Zahnrad.

Fridolins Robotik I6ste dieses Problem mit Encoder, die die Umdre-
hungen von jedem Rad messen und ausrechnen, welche Dis-

tanz der Roboter zuriickgelegt hat. Mit lichtempfindlichen Sen-
soren ausgestattet, kann sich ihr Fahrzeug auch nach der Feder
ausrichten, um das Zahnrad moglichst zuverlassig abliefern zu kénnen.

Abb. 8 Schlussresultat
Roboter ist bemalt, Klettern klappt auch

Abb. 9 Einblick in das Innere des Roboters
R

) Das PDP (Power Distri- Die Motorcontroller
Rob C_’RIO' Eishniags bution Pannel) ist das sind mit allen sechs Der Encoder ist an
Gehirn de.s Rob S, Herz des Roboters. Es Motoren verbunden, jedem Rad ange-
denn-er s Slghale verteilt die Energie den liefern Strom und bracht und misst
des Joysticks entge- einzelnen Komponen- enthalten eine Siche- die Umdrehun-

gen und verteilt die Pamy gen,



4. Wettbewerb in Irvine, Kalifornien

Amerikanisches Partnerteam

In den USA bekam das Team Hilfe von seinem Partnerteam ,589 Falcon Robotics”. Dies ist
das Team der Austauschschule von Christian Hirlimann. Da er selber damals im Team war,
kannte er so gut wie alle Mitglieder und stellte sie Fridolins Robotik vor. 589 Falcon Robotics
unterstiitzte das Schweizer Team vor allem mit Werkzeugen und Erfahrungen, die ihre Schu-
le iiber die 20 Jahre Teilnahme hinweg gesammelt hatte. Es wurden auch viele Freundschaf-
ten geschlossen zwischen den beiden Teams, trotz dem immensen Grdssenunterschied. Das
amerikanische Team umfasste gut 60 Leute, wihrend die Glarner gerade mal 12 Leute (acht
Schiiler und vier Mentoren) waren. Ohne diese Hilfe wire der Wettbewerb kaum so rei-

bungslos verlaufen.

Abb. 10 6417
Fridolins Robotik
und ein Teil der
589 Falcon Robo-
tics zusammen mit
Woodie Flowers,
(im grauen Hemd)
dem Mitbegriinder
von FIRST

s Team an die Regionalausscheidung nach Irvine, Orange Coun-
ht Letzter zu werden und, wenn es gut lauft, sich etwa

h es kam anders.

Unvoreingenommen ging da
ty, in Los Angeles. lhr Ziel war és, nic
in einer soliden Mitte zu platzieren. Doc

Der Wettkampf beginnt

Da das Partnerteam 589 Falcon Robotics bei der Regionalausscheidung in Orange County
eingeschrieben wurde, meldete sich Fridolins Robotik ebenfalls an diesem Ort fur den Wett-
kampf an. In Los Angeles angekommen, schlossen die Glarner Bekanntschaften mit den
Amerikanern und tauschten sich dber den Ablauf des Wettkampfes aus.

g es bereits los mit dem Wettkampf. Der Austragungsort
(University of California Irvine). Die riesige Halle wurde in
zwei Teile unterteilt. In der Front befanden sich das Spielfeld und die Zuschauerrdnge. Da-
hinter waren Pits; Stande, die zum Unterbringen des Roboters gedacht sind. Jedes Team hat-
te Anspruch auf einen Pit und durfte ihn selber gestalten. Die Pits boten Platz fiir die teamei-
genen Werkzeuge/Ersatzteile und fiir die Roboter selber, sollten sie wahrend den Wett-

kampfen beschadigt werden.

Wenige Tage nach der Ankunft gin
war eine indoor Sporthalle der UCI
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Abb. 11 6417 Fridolins Robotik beim Sinaen der Schweizer Nationalhvmne

Am ersten Tag war alles sehr neu fiir das Team, doch es fand sich schnell zurecht. Die Wett-
kdmpfe verliefen zur Uberraschung sehr gut. Der autonome Modus verlief oft wie ge-
wiinscht, und der Roboter konnte durchschnittlich vier Zahnrider pro Spiel abliefern. Die
Allianzpartner konnte man sich nicht aussuchen, ebenso wenig die Gegner. Denn die Allianz-
partner wurden zufdllig von FIRST bestimmt. Gliick spielte auch eine grosse Rolle, doch zwi-
schenzeitlich konnte sich 6417 Fridolins Robotik auf Platz 13 von ca. 50 positionieren. Am
ersten Tag mussten etwa acht Spiele absolviert werden. Die Glarner spielten sowohl einmal
mit ihrem amerikanischen Partnerteam, als auch einmal gegen sie.

Abb. 12 Der Roboter in Aktion 13



Etwa beim 6. Spiel musste das Team eine Niederlage mit bitteren Auswirkungen einstecken.
Die Glarner fielen von Platz 13 auf den 27. Platz zurlick.

Am zweiten Tag standen noch flinf Spiele aus bis zu den Finalrunden. Die Resultate wurden
immer spannender, da 6417 Fridolins Robotik die Rangliste immer mehr emporkletterte. Mit
viel Gliick und auch durch das Ausscheiden von Gegnern schaffte man es schlussendlich auf
Rang 12.

Sobald die Ausscheidungsrunden abgeschlossen waren, wurden von den acht besten Teams
neue, jetzt fixe Allianzen gegriindet. Jede Allianz bestand aus drei Teams, die Partner blieben
zusammen, bis sie ausgeschieden waren. 6417 Fridolins Robotik wurde von einem Favorit-
Team als Allianzpartner angefragt. Dadurch waren wir vorerst im Viertelfinal dabei.

Bis und mit Halbfinal verliefen die Spiele sehr zu unseren Gunsten. Beim Finale haperte es
ein wenig, es galt das 2:3-Win System, wonach man zwei von drei Spielen gewinnen musste.
Das erste Spiel entschieden die Gegner klar fir sich mit einem grossen Vorsprung. Die Span-
nung innerhalb der Allianz stieg. Dennoch wurden die zwei darauffolgenden Spiele deutlich
von ,unserer” Allianz gewonnen. Das Ergebnis war eindeutig: 6417 Fridolins Robotik wurde
zusammen sein zwei Partnerteams zum Sieger der Regionalausscheidung von Orange Coun-
ty, Los Angeles! Somit war man an die Weltmeisterschaften in Houston, Texas eingeladen.

Abb. 13 Die iibergliicklichen Glarner mit ihrem Siegerbanner
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Abb. 14 Der zuverlissige Roboter erfiillte seine Aufgaben hervorragend

Das US-Partnerteam hatte leider nicht so viel Gliick. Ihr Roboter hatte mit mechanischen
Problemen zu kdmpfen und schaffte es nicht liber Rang 40 hinaus.

An diesen Wettbewerben gibt es jedoch nicht nur die klassischen Wettkampfsieger. Sehr
amerikanisch erscheint einem Schweizer die Tradition von FIRST, ca. 20 Awards, also Aus-
zeichnungen ehrenvoll an Teams zu erteilen. Beispielsweise hat das befreundete Team 589
Falkons den ,Regional Engineering Inspiration Award’ fiir ihre Unterstltzung an das erste
Schweizer Team erhalten. Weitere Auszeichnungen kénnen zu Anerkennung und Ehre aber
auch zur Teilnahme an den Weltmeisterschaften fiihren.

5. Weltmeisterschaft in Houston, TX

Nach einigen Besprechungen wurde entschieden, an die Weltmeisterschaften zu gehen. Ge-
plant war dies nicht, denn man musste nun in die Schweiz zurlickfliegen, kurz darauf wieder
in die USA reisen, und den Roboter von Los Angeles nach Houston transportieren lassen.

Die Weltmeisterschaften waren auf einem ganz anderen Niveau als die Regionalmeister-
schaften. Nur schon die Halle, das Geroge R. Brown Convention Center, mochte locker
40000 Personen zu fassen. Man spielte nach dem gleichen Prinzip wie in Los Angeles, jedoch
in verschiedenen Abteilen. 460 Teams wurden an die Weltmeisterschaften erwartet, ca. 230
waren dort anwesend, angereist aus allen Teilen der USA. Fiir die restlichen 230 Teams wur-
de aus organisatorischen Griinden eine zweite Weltmeisterschaft in St. Louis veranstaltet.

Es gab sechs verschiedene Abteile, und die jeweils beste Allianz qualifizierte sich fir die Fi-
nalrunden. Die Finalrunden wurden noch im Convention Center ausgetragen und das end-
gultige Finale im Minute Maid-Stadion vor gut 20000 Zuschauern.

6417 Fridolins Robotik hatte an diesem Wettkampf weniger Gliick. Die Allianzpartner waren
nicht immer sehr zufriedenstellend und es passierten auch Fehler, die hatten verhindert
werden kdnnen. Trotz allem konnten sich die Glarner auf den 33. Rang ihres Abteils positio-
nieren. Hochgerechnet sind sie unter den ersten 10 % der Welt (St. Louis miteinbezogen)
gelandet. Auch mit diesem Resultat konnte man sehr zufrieden sein.

15




Abb. 15 Eines der sechs Abteile im Convention Center. Jedes Abteil entsprach einer kleinen Regio-
nalausscheiduna.

Abb. 16 Schweizer Pit an der Weltmeisterschaft in Houston




6. Schlussabrechung ,6417 Fridolins Robotik, 2017
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Trotz der Mehrkosten fiir die Reise nach Houston ist das Projekt nicht aus dem
Gleichgewicht geraten. Es konnte sogar ein kleiner Uberschuss auf die nachste Rechnung
ibertragen werden.

7. Fazit aus Sicht der Jugendlichen

6417 Fridolins Robotik wird uns technikinteressierte Lernende der Kantonsschule Glarus fir
eine Weile pragen. Als erstes Schweizer Team tiberhaupt und dann noch Gewinner der Regi-
onalausscheidung - dies ist eine einzigartige Erfahrung. Die Stimmung wahrend den Wett-
bewerben war entspannt und die Amerikaner waren auch sehr offen gegenuber den Glar-
nern. Es ist eine Tradition, dass man zwischen den Wettbewerbsaufgeboten in den Pits an-
dere Teams erforscht. Viele Teams waren begeistert, dass Schweizer mit dabei waren und
sprachen auch lange mit 6417 Fridolins Robotik.

Wir Gymnasiasten wollen durch diese Erfahrung in Zukunft noch mehr Schilerinnen und
Schiiler firr die Wissenschaft begeistern. Trotz aller Offenheit sind europdische Lander ge-
geniber derartigen Wettbewerben sehr verschlossen. Als erstes Team der Schweiz erhoffen
wir uns, solche Projekte bekannter werden zu lassen und die Technik zuganglicher zu ma-
chen. Schliesslich bestehen die MINT-Ficher an Schulen so gut wie nur aus Theorie. Prak-

17




tisch angewendet werden sie kaum. Ein solches Projekt ermdglicht eine praktische Ausfiih-
rung der MINT-Facher und verbindet sowohl Menschen, als auch Schulfacher mit der Tech-
nik.“ (Nina Schmidt, Teilnehmerin)

8. Ausblick auf ,6417 Fridolins Robotik” 2018 und Dank

Ein solches Projekt ist mit einem ausserordentlichen Aufwand verbunden und beansprucht
viele Ressourcen. Auch die geografische Distanz hat da einen Einfluss. Leider gibt es in Euro-
pa (noch) keine Regionalausscheidungen, doch die positiven Effekte sind so gewichtig, dass
die Kantonsschule Glarus auch in Zukunft an diesem Wettbewerb teilnehmen will. Allerdings
ist geplant, nur jedes zweite Jahr in die USA zu reisen.

Fir die nachste Austragung jedoch soll eine Ausnahme gelten: Robotics an der Kantonsschu-
le hat gerade Fahrt aufgenommen, und da will man nicht bremsen. Mit der zweiten Teil-
nahme sollen die Voraussetzungen geschaffen werden, fiir eine langerfristige Etablierung.
Auch soll die abtretende Generation von Lernenden ihr Wissen noch weitergeben.

Eine wichtige Neuerung gibt es allerdings fuir 2018: Nicht nur das Teilnehmerfeld aus der
Kantonsschule wird grésser, sondern es kommen auch noch Lehrlinge der Netstal Maschinen
AG dazu, und Nils Birkeland, Softwareingenieur bei Netstal, beteiligt sich an der Projektlei-
tung. Damit soll den Gymnasiasten und den Lehrlingen ein neues Feld von interessanten
gemeinsamen Erfahrungen eréffnet werden.

Dass sich die Glarner wieder fur Houston qualifizieren werden, erscheint praktisch als ausge-
schlossen, trotz der massiven Verstarkung des Teams. Weil auch gewisse Investitionen des
Vorjahres weitere verwendet werden kénnen, kann man auch mit etwas geringeren Kosten
rechnen. Als Projektbudget sind Fr. 34°000.- vorgesehen. Zusatzlich wird die Schule einen
modernen 3D-Drucker und eine kleine CNC-Maschine beschaffen, die allerdings auch fur
andere Projekte eingesetzt werden kénnen.

Ein grosser Dank der Schule geht an die Projektleiter, die unermudlichen Mentoren, die
Sponsoren und an Vreni Hirlimann, die als gute Seele im Hintergrund fiir die Organisation
geradesteht.

November 2017, Peter Aebli, Rektor

Weiterfliihrende Links

https://www.firstinspires.org/robotics/frc
https://en.wikipedia.org/wiki/FIRST_Robotics_Competition
https://en.wikipedia.org/wiki/FIRST_Championship
https://www.facebook.com/589falkons
https://www.thebluealliance.com/team/589
https://www.facebook.com/6417-Fridolins-Robotik-686272604877257/
https://www.thebluealliance.com/team/6417

Der Schlussbericht verfasst mit der Unterstitzung von Nina Schmidt, Lukas Feitknecht und

Sven Keller, Christopher Golling, Emre Eryilmaz, Christian Hurlimann, Ramon Rhyner, Luca
Wiederkehr, Julian Kreis und Linda Javorka aus dem Projektteam
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