herrschaft Ubernahm Prof.
Bernd HeilRing, Ordinarius
fur Fahrzeugtechnik der TUM
in Garching. Ehe mit der Ferti-
gung einzelner Teile begon-
nen werden konnte, musste
jedoch ein 3D-Modell des
Wagens entworfen werden.
Dieses virtuelle Fahrzeug
spielt von der Konzeptphase
bis hin zur Kleinserienplanung
eine wichtige Rolle. Alle Ar-
beitsschritte mussen stets
aufeinander abgestimmt wer-
den: Anderungen an einem
Bauteil beeinflussen die Kon-
struktion eines anderen. Samt-
liche Erkenntnisse werden
in der Arbeitsgruppe Pro-
duktdatenmanagement von
Georg Kasmeier mit einem
speziellen PC-Programm ver-
waltet und standig opti-
miert. Die Fortschritte wer-
den jede Woche in einem
Konferenzraum an der TUM
diskutiert - natUrlich immer
unter Berlcksichtigung des
Uber 100 Seiten starken Re-
gelwerks.

Mit maximal 25000 Dol-
lar sind die Fertigungskos-
ten fir den Rennwagen ex-
akt festgeschrieben. Diese
Summe aufzutreiben, war
eine weitere Herausforde-
rung. Zwar werden die Stu-
denten von verschiedenen
Lehrstlhlen beraten und mit
Werkstattkapazitaten unter-
stltzt, »ohne unsere Spon-
soren hatten wir jedoch kei-
ne reelle Chance auf eine
Teilnahme am Wettbewerb,
betont Anton. So stiftete et-
wa Kawasaki Deutschland
den Motor und die Firma
Lenz stimmt diesen ab. Die
Firma Gorny unterstltzt den
Rahmenbau, Continental
spendierte die Reifen und
BBS die Felgen. BMW und
INA leisten finanzielle Un-
terstitzung. Und auch die
UnternehmerTUM ist mit
von der Partie: Unter ihrer
Federflhrung wurde unter

anderem ein  Promotion-
Film in Auftrag gegeben.

Wie schnell féhrt ein
solcher Rennwagen eigent-
lich? Auf diese Frage gibt es
noch keine endglltige Ant-
wort. Rein technisch sollte
das Fahrzeug etwa 180 km/h
erreichen kénnen. »Der Wa-
gen wird in etwa drei Se-
kunden von 0 auf 100 km/h
beschleunigen«, so Heindl-
meier. Die Motorleistung wird
reglementbedingt auf etwa
70 PS limitiert. Neben der
reinen Rennleistung werden
in England auch statische
Kriterien bewertet: Erfahre-
ne Ingenieure verteilen Punk-
te fUr Sicherheit, Konstruk-
tion und Kostenrechnung.
Zu den dynamischen Kate-
gorien zahlen Beschleuni-
gung, Bremsleistung und
Handling. Nur wer in allen
Bereichen viele  Punkte
sammelt, kann sich Hoff-
nungen auf den Gesamtsieg
machen. Ein erfolgreiches
Abschneiden der Studenten
kdme auch der TUM zugute,
schlielich erfahrt der »For-
mula Student-Wettbewerb«
internationale  Beachtung.
Der fertige Wagen soll zu-
dem auf der Industriekon-
taktmesse IKOM préasentiert
und zu Ausstellungszwecken
an Sponsoren verliehen
werden. Wenn es nach den
Studenten geht, kdnnte aus
dem Mdnchner Pilotprojekt
schnell Tradition werden:
Die jahrliche Teilnahme ist
bereits fest eingeplant.
Weitere Informationen und
Kontakt unter
www.tufast.de

Thorsten Ferdinand
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ROBOTICS@TUM

Fast food war angesagt am 6. Marz 2004 vor der Fakultat
fiir Maschinenwesen in Garching. Zehn Kilo Pommes ver-
kaufte die »Campus-Oase«. Grund: Schiiler aus ganz
Oberbayern waren zum zweiten Robotics-Wettbewerb

der Fakultat gekommen.

Bereits um halb neun
standen etwa 100 Kinder und
Jugendliche im Alter zwi-
schen 11 und 15 Jahren aufge-
regt bei der Registrierung
Schlange. Bis aus Trostberg
waren sie angereist. Allein
das Hertzhaimer Gymnasi-
um hatte funf Gruppen ge-
meldet. Insgesamt 27 Teams
mussten selbst gebaute Ro-
boter mdglichst erfolgreich
Uber einen - bis zum Wettbe-
werb streng geheimen - Par-
cours schicken. Da dessen
genauer Verlauf beim Bau der
Roboter nicht bekannt war,
mussten die Fahrzeuge ent-
sprechend flexibel konstru-
iert sein. Und entsprechend
fieberhaft wurde vormittags
im »Boxenbereich« nachge-
bessert und trainiert.

Um 13 Uhr war es dann
endlich soweit. In zwei von
dem Schauspieler Matthias
Klie moderierten Rennen konn-
ten die Nachwuchs-Ingenieu-
re beweisen, wer sein Fahr-
zeug am erfolgreichsten ge-
baut und programmiert hatte.
Dazu mussten die phantasie-
voll gestalteten Roboter den
Parcours nicht nur moglichst
schnell bewaltigen, sondern
auch die kniffligen Hinder-
nisse meistern - unter den
kritischen Augen von Ober-
Schiedsrichter Dipl.-Ing. Jo-
sef Ponn, im normalen Le-
ben wissenschaftlicher Mit-
arbeiter am Lehrstuhl fur Pro-
duktentwicklung (Prof. Udo
Lindemann). Der Parcours,
aufgebaut auf zwei 1,5 m x 2
m grofden, Uber eine Brlicke

verbundenen Spanholzplatten,
hatte es in sich. Diverse Hin-
dernissen wie Brlcken, Tun-
nel und scharfe Kurven galt es
zu Uberwinden. Am schwie-
rigsten erwies sich ein Wr-
fel: auf der Flhrungslinie plat-
ziert, versperrte er den opti-
schen Sensoren die »Sicht«.
In einem bravourdsen Lauf
siegte schliefdlich das Team
»Furby« aus Neubiberg vor
den »RCX-Champions«, eben-
falls Neubiberg, gefolgt von
der Trostberger » Gummibar-
chenbande«. Die Siegereh-
rung nahm TUM-Vizepasident
Prof. Rudolf Schilling vor.

Die  organisatorischen
Leiter des Wettbewerbs, Dr.
Andreas Kratzer und Prof.
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Manfred Lindner, beide Physik-
Fakultat, versprachen, den Wett-
bewerb als feste Einrichtung fort-
zufUhren. Die spielerische Arbeit
mit den Robotern sei als ideale
Hinflhrung an naturwissenschaft-
liche und technologische Fragen
sinnvoll und komme bei Schilern
und Lehrern gut an. Denn das hat
der Wettbewerb deutlich gezeigt:

M

(

Fofos: F
Wenzel Schirmann

Beim Programmieren der
Bord-Computer, das eine
ganze Menge Denkarbeit er-
fordert, entwickeln einige
Schiler ungeahnte Starken.

Andreas Kratzer,
Manfred Lindner

Die von den Schilern
aus Lego-Teilen ge-
bauten Roboter sind auto-
nom; sie werden also nicht
ferngesteuert, sondern sind
»intelligent«. lhre Aufgabe
erflllen sie mit Hilfe von
Sensoren und logischen
Entscheidungen, die der
eingebaute Computer trifft.
Als Sensoren dienen opti-
sche Messzellen, die Hellig-
keitsunterschiede »sehen,
und Taster, die Hindernisse
detektieren. Fur die Fortbe-
wegung sorgen zwei ge-
trennt ansteuerbare Elektro-
motoren, so dass die Fahr-
zeuge auch ihre Fahrtrich-
tung andern kdénnen; eine
herkdmmliche Lenkung mit
Lenkrad gibt es nicht. Am
PC erstellen die jungen
»Daniel Dusentriebs« ein
Programm, das sie Uber ei-
ne Infrarot-Schnittstelle auf
den Bord-Computer Uber-
tragen. Das Programm muss
auf die von den Sensoren
gesendeten Daten sinnvoll
reagieren. Da die Wettbe-
werbs-Aufgabe darin  be-
steht, eine schwarze Linie
auf hellem Untergrund zu
verfolgen, mdissen »nur«
die Motoren gesteuert wer-
den. Stellt das Programm
beispielsweise fest, dass die
optische Messzelle statt
der dunklen Linie den hel-
len Boden »sieht«, muss es
durch entsprechenden An-
trieb der Motoren auf die Li-
nie zurlcksteuern. Dies ge-
schieht durch Regelung der
Motordrehzahl. Hindernisse
erfordern eine noch raffi-
niertere  Programmierung.
So wirde etwa ein Tunnel
den Unterschied zwischen
hell und dunkel stark veran-
dern. Diesen Helligkeitsun-
terschied muss das Pro-
gramm richtig interpretie-
ren.
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