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Vom 20.-23. Oktober 2009 wurde in der Abteilung Bildverstehen des IPVS ein Workshop fiir
Schiiler der Jahrgangsstufe 11 der It-Schule Stuttgart, die sich zwischenzeitlich im ehemaligen
Informatik-Gebdude befindet, veranstaltet. Das Ziel war, innerhalb von zwei Tagen den aktuel-
len Stand der Robotik zu vermitteln und erste praktische Erfahrungen mit der Programmierung
kognitiver Roboter zu ermoglichen. Gleichzeitig sollte den Schiilern ein Einblick in das Arbeiten
und Forschen an einer Universitit gewéhrt werden. Der Schwerpunkt des Workshops lag dabei
auf der Planung und Steuerung von Robotern mit Hilfe sensorieller Information. An dem Work-
shop haben 47 Schiiler der Jahrgangsstufe 11 teilgenommen, die in zwei Gruppen mit 23 und 24
Schiilern geteilt wurden.

Zum Einstig in die Materie, die sicherlich auB3erhalb des in der Schule vermittelten Stof-
fes lag, gab Prof. Levi einen Uberblick iiber aktuelle Entwicklungen und Fragestellungen der
Robotik mit vielen Beziigen zum tédglichen Leben und zur Arbeitswelt. In einem 2-stiindigen
theoretischen Teil wurden anschlieBend Grundkonzepte der Automatentheorie und der Petrinet-
ze betrachtet, so dass die Schiiler das notige Vorwissen fiir den spiteren praktischen Teil hatten.

Die Praxisbezogenheit und Relevanz dieser Konzepte wurde den Schiilern durch eine Live-
Vorfiihrung des RoboCup-Teams und des Mini-Roboter-Schwarms (Jasmin-Roboter) verdeut-
licht. Nach einer Einfiihrung in die Roboterhardware, die in der Abteilung BV entwickelte gra-
phische Programmierumgebung XPIM zur Erstellung von hierarchischen Interaktionsnetzen und
den Simulator wurde den Schiilern die praktische Arbeit mit den Robotern zu ermoglicht. Je eine

einfache (Abfahren einer gegebenen Punktfolge) und eine schwierigere Aufgabe (Elfmeterschiit-
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ze) sollten in Gruppen von 3-5 Schiilern bearbeitet werden. Nach erfolgreichem Test im Simu-
lator konnten die Schiiler zum Abschluss ihre Implementierungen auf realer Roboter-Hardware

laufen lassen.

Ergebnisse und Auswertung: Insgesamt stellte sich bei der diesjdhrigen Veranstaltung her-
aus, dass beide Gruppen sowohl was Motivation als auch Interesse an der Materie anging nicht
unterschiedlicher hitten sein konnen. Wihrend Gruppe 1 in diesem Jahr leider durch absolutes
Desinteresse auffiel, waren die Schiiler in Gruppe 2 zum Grof3teil hoch motiviert, interessiert
und engagiert. Entsprechend fiel auch das Feedback aus. Nachdem Gruppe 1 nicht in der Lage
war einen Kommentar in der Feedbackrunde zum zuriickliegenden Workshop abzugeben, liegt
hier leider kein Ergebnis vor. Bei der Abschlussbesprechung in Gruppe 2 waren die Riickmel-
dungen wesentlich vielfiltiger und es kam heraus, dass alle Teilnehmer zufrieden waren und die
gesammelten Erfahrungen der beiden Tage als sehr wichtig und interessant einstuften. Auch den
Institutsmitarbeitern hat die Arbeit mit den Schiilern gefallen. Die Evaluation des Workshops
hat ergeben, dass die Schiiler die gesteckten Lernziele erreicht (Gruppe2) bzw. teilweise erreicht
(Gruppe 1) haben, fiir Schwierigkeiten bei der Verarbeitung von realen Daten (z.B. Sensordaten)
mit Rechnern sensibilisiert wurden und eigene Erfahrungen mit den Unterschieden zwischen
Simulation und Realitdt sammeln konnten.

Besonders positiv wurde von den Schiilern der hohe Praxixanteil durch die Arbeit an realen
Robbotern und den Umgang mit komplexen Systemen gesehen. Darliber hinaus war es fiir viele

ein erster Einblick in das Studieren und Arbeiten an einer Universitit.



