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Einleitung

In diesem Kurs stand die Entwicklung eines
Innovativen, zugleich aber intuitiv bedienbaren
Controllers fur einen Roboter im Fokus — konkret: ein
Roboter, der Flaschen holen kann. Ziel war es,
herkommliche Denkweisen zu hinterfragen und alter-
native Ansatze zu verfolgen, um ein neuartiges Be-
dienkonzept zu entwerfen, das so noch nicht auf dem
Markt existiert. Die Zielgruppe konnten wir dabei frei
definieren.






Erste Ideen

Zu Beginn haben wir uns mit bestehenden Interfaces
und Controllern auseinandergesetzt, um ein Gefuhl
fur die Vielfalt an Losungen auf dem Markt zu be-
kommen. Diese Analyse half uns dabei, ein Verstand-
nis fur gangige Funktionsweisen, Formfaktoren und
Designsprachen zu entwickeln. Im Anschluss
sammelten wir visuelle Inspirationen in Form von
Moodboards und hielten erste konzeptionelle Ansatze
fest — eine Kombination aus skizzenhaften |[deen und
intuitiven Bedienkonzepten, die unsere Vision fur
einen neu gedachten Controller greifbar machten.
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Teilnehmername

’Lm, Damla & Bridam

Projektziel

Was ist das Ziel dieses Projekts? Was mdchtest du mit deinem Prototyp erreichen?

Wir méchten einen Controller
erstellen, der sich der Sensorik
bedient und den Roboter steuert

Durch einen Screen soll man die
Kamera des Robos nutzen kdnnen

Bvian von Bernus.

Wo stet ihr gerade in eurem Projekt?

Form Problem

'Wir haben in Theorie: die
mehrere und
Funktionsweise belegen? Welche Tasten abstrakt, gibt aber dem

sollen benutzt werden? Controller genug
Momentan kein Code Mbgiichkeiten
'vorhanden Brian von Bjornus. ‘Brian von Bjémus. Brian von Bjdrus.
‘Brian von Bjormus.

Was erhsfft ilr euch vom Workshop?

Form - Formen -
Formerius

Brian von Bjomus. Brian von Biornus. Brian von Bjgmus.

Brianstorm session

Welche Funktionen hat dein Produkt?
Welche Elementen wdren dafiir geeignet?
Welche Schwierigkeiten konnten entstehen?

Notieren und skizzieren!

Was wollfen wir verfesten?

Welches Featurefwelche Steuerung wolltet ihr austesten?

Fofo des Profofyps:

Verwendefe UI-€lemente:

Erkldre, du diese bestimmten UI-El Welche Ziele wolltet ihr damit erreichen?

Vor- und Nachiteile dieses Prototyps:

Ubersichtlichkeit Alles mit Greifer entspricht Type anything,
gewohnten funktion @mention anyone
Steuerungen
[r— R— [R—
Learnings
Was lief qut



Zielgruppe

Im Verlauf der Usability-Phase entschieden wir uns
bewusst dafur, den Controller so zu gestalten, dass er
fUr alle Nutzergruppen zuganglich ist — unabhangig
von Vorerfahrung oder Gaming-Affinitat. Sowohl
Gamer:innen als auch Menschen ohne Gaming-
Hintergrund sollten ihn intuitiv bedienen konnen.

Ein groB3er Vorteil: Unsere Teamkonstellation war
dabei sehr divers — von erfahrenen Gamern bis hin zu
volligen Neulingen war alles vertreten. Das ermog-
lichte uns, das Interface direkt an einer realistischen
Nutzergruppe zu testen und wertvolle Ruckschlusse
daruber zu ziehen, welche Elemente selbsterklarend
waren und wo noch Optimierungspotenzial bestand.



Bedienkonzept

Um den Controller fur alle Zielgruppen zuganglich zu
machen, setzten wir bewusst auf vertraute Bedien-
elemente. Gleichzeitig wollten wir innovative Impulse
setzen — ohne die Nutzer:innen zu Uberfordern.

Diesen Spagat zwischen Gewohntem und Neuem
|6sten wir, indem wir die grundlegenden Steuerungen
klassisch hielten und unser zentrales Feature — die
Greifarmfunktion — als besonderes Highlight
integrierten. So entstand ein Interface, das sowohl
Intuitiv als auch Uberraschend ist.



Funktionen des Controllers

Unser Ziel war es, einen Controller zu entwickeln, mit
dem man schnell, prazise und sicher durch einen
Parcours navigieren und eine Flasche bergen kann -
und dabei stets eine stabile, sichere Handhabung
gewahrleistet ist.

Der Controller sollte nicht nur funktional Uberzeugen,
sondern auch die Fahigkeiten des Roboters auf
Intuitive und innovative Weise erlebbar machen.



Der Roboter verflgt uber folgende
Standardfunktionen:

— Vorwarts- und Ruckwartsfahren
— Seitliches Fahren (Strafing)
— Rechts- und Linksdrehung

— Diagonale Fahrbewegungen

Diese Bewegungsfreiheit ermog-
licht eine flexible Navigation —
selbst in komplexen Parcours.

Zusatzlich ist der Roboter mit
einem Greifarm ausgestattet, der
vertikal beweglich ist und somit
hoch- und runterfahren kann. Am
Ende befindet sich eine Greif-
zange, die sich offnen und
schlieBen lasst, um Objekte gezielt

aufzuheben und zu transportieren.
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Damit der Roboter auch aus der
Distanz kontrollierbar bleibt, ist er
mit einer Kamera ausgestattet, die
eine Echtzeit-POV-Sicht (Point of
View) Ubertragt. So behalt man
jederzeit den Uberblick Uber seine
Position und Umgebung — selbst in
unUbersichtlichen Situationen.



Die Scherenfunktion

Diese Funktion ist das Herzstuick unseres Controllers
— und macht ihn zu etwas Einzigartigem. Schon beim
ersten Brainstorming lieB3 uns die Idee nicht mehr los.

Der Clou: Der Greifmechanismus wird Uber die
Controllerarme gesteuert — ahnlich wie bei einer
Gartenschere. Offnet man die Arme, 6ffnet sich auch
die Greifzange des Roboters. FUhrt man sie wieder
zusammen, schlief3t sich der Greifer.

Diese Bewegung ist nicht nur intuitiv und korperlich
nachvollziehbar, sondern auch eine echte Innovation
im Bereich der Controllergestaltung.



Was die Scherenfunktion einzigartig macht

— Intuitives Bedienkonzept: Die Mechanik ist
selbsterklarend und fur alle Nutzer:innen
direkt verstandlich

— Effiziente Bewegung: Kraftvolles Schlieen
auf kleinem Raum ermoglicht prazise
Steuerung

— Inspiriert von der Natur: Biomechanisches
Prinzip — wie bel einer echten Schere oder
Klaue

— Einfach, robust, zuverlassig: Minimaler
technischer Aufwand, maximale Funktionali-
tat




Funktionsprototyp

Sobald unser Konzept feststand, machten wir uns an
die Umsetzung des ersten Funktionsprototyps.



Bau des Prototypen

Fur das anstehende Usability Testing entwickelten wir
einen funktionalen Prototypen, mit dem sich die
Simulation unseres Roboters steuern liel3.

Die Gehauseform wurde aus Holz gelasert und mit
zwei Joysticks sowie einem Schiebepotentiometer
ausgestattet — letzteres ermoglichte die intuitive
Steuerung der Scherenfunktion.

Mittels Arduino mappten wir die einzelnen Steuer-
funktionen, um den Testpersonen ein realistisches
Bediengefuhl zu vermitteln und erste Nutzungs-
feedbacks zu sammeln.






2 Joysticks

3

Schiebepotentimeter




Usability Testing

Mithilfe unseres Prototyps und der Robotersimulation
fUhrten wir zwei Usability-Tests mit insgesamt acht
Testpersonen durch.

Zunachst testeten wir die grundlegenden Funktionen
des Controllers. AnschlieBend folgte ein A/B-Testing,
bei dem zwei unterschiedliche Steuerungsvarianten
miteinander verglichen wurden.

Die Ergebnisse lieferten uns wertvolle Erkenntnisse
darUber, welche Aspekte bereits gut funktionierten —
und wo noch Optimierungsbedarf bestand.



Zielsetzung

Vor dem Testing entwickelten wir gezielte Frage-
stellungen und Anwendungsszenarien, um relevante
Erkenntnisse zur Nutzerfreundlichkeit unseres
Controllers zu gewinnen.

Dabel testeten wir bewusst mit einer vielfaltigen
Nutzergruppe — von Personen ohne jegliche Gaming-
Erfahrung bis hin zu erfahrenen Gamer:innen. Unser
Ziel war es, sicherzustellen, dass der Controller intuitiv
fur alle Bedienniveaus nutzbar ist.

Zusatzlich holten wir gezielt Feedback zur Ergonomie
ein: Die Testpersonen bewerteten unter anderem die
Handhabung sowie die Positionierung der Joysticks —
ein wichtiger Aspekt fur die spatere Weiter-
entwicklung des Designs.



Ablauf

Im Fokus unserer Tests standen folgende Frage-
stellungen:

— Wird die Scherenfunktion erkannt und verstanden?

— Wie wird die Scherenfunktion wahrgenommen?
(Wird sie als intuitiv, spannend oder innovativ
empfunden?)

— Ist die Steuerung grundsatzlich verstandlich?

— Wie fuhlt sich die Steuerung in der Anwendung an?
(z. B. flUssig, trage, prazise)

— Wie wird die Form und Haptik des Controllers be-
wertet?

— Welche Aspekte konnen wir verbessern —
funktional, ergonomisch oder gestalterisch?

Die Testpersonen wurden zunachst zu ihrer bis-
herigen Erfahrung mit Controllern befragt, um ein
Gefuhl fur ihren Background und maogliche Vor-
erfahrungen zu bekommen.

AnschlieBend erhielten sie den Prototyp in die Hand
und durften sich selbststandig durch die Simulation
bewegen — ohne Anleitung, um die intuitive Bedien-
barkeit realistisch zu testen.

Im Anschluss fuhrten wir ein Nachgesprach, in dem
wir die individuellen Erfahrungen reflektierten.
Offene Fragen aus unserem Testkatalog wurden ge-
zielt erganzt, sofern sie im Gesprach nicht bereits
beantwortet wurden.






Unsere Steuerung 2.0

LED Lampen fiir Feedback

Screen fir Live-Cam

Fa¥ ~ Greifarm hoch/runter 0

N/ Vorwarts - rlickwarts

~—————— links rechts fahren < >
( ) seitliches Fahren

durch “Scherenprinzip”

— Offnen/ SchlieBen Greifarm

Alternative Steuerung 2.1

Screen fiir Live-Cam

O Worwarts - rickwarts

E.;' Richtungen J

seitlich fahren < >

~
Greifarm hoch/runter s

Offren/ SchlieBen Greifarm
durch “Scherenprinzip”



Insights

Im Anschluss an das Testing tauschten wir uns im
Team intensiv Uber unsere Beobachtungen aus. Wir
gingen die wahrend der Tests notierten Eindrucke
durch und diskutierten besonders auffallige Punkte
sowie wiederkehrende Muster im Nutzerverhalten.

Diese gemeinsame Reflexion half uns, die wichtigsten
Erkenntnisse herauszufiltern und gezielt in die
Weiterentwicklung des Controllers einflieBen zu
lassen.

Ein zentrales Learning war, dass der ursprunglich ein-
geplante Modus-Switch als Showstopper empfunden
wurde — er sorgte fur Verwirrung und erschwerte die
Bedienung. Die Konsequenz: Wir haben ihn entfernt,
um die Steuerung klarer und zuganglicher zu ge-
stalten.

Die Form des Controllers wurde als auffallig und un-
gewohnlich wahrgenommen - was teils positiv, teils
kritisch bewertet wurde. Dieses gemischte Feedback

nahmen wir zum Anlass, das Formdesign weiter
ZU Uberarbeiten.

Besonders erfreulich: Die Scherenfunktion
wurde durchweg erkannt und kam sehr gut an.
FUr einige Testpersonen stellte sie sogar einen
echten Wow-Moment dar — ein klarer Beweis
fUr die Innovationskraft dieses Features.
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Controller Erster Eindruck

links: bewegung

rechts greifarm

Erster Eindruck:
richtig in die genommen, relativ schnell

rechte stick riehtungen
greifarm funtion auch schnel hingekriegt

iberlegungen fiir Fahr-/Greifarmmodus,
longpress und toggle

der knopf ist elnigermaten irrefhrend
lampe dndert sich
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he referred to the arms 3 scissors

Letzteanmerkungen
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Joysticks
Man kann es wahrscheinlich insgesamt bewegen, in die
Hand nehmen

Controller in der Hand:

Es ist echt realistisch die bewegung

Erinnert sich an einen Kisssischen Controller

Zange" Funktion

Jetzt macht es nichts, aber irgendwie schon

A, es gib ein Knopf.. AHA jetzt die Lampe andert sich
Sie steuert den Roboter probiemios

“Es wiire besser wenn man nieht so oft den Knopf drieken
misste”

Funktionen sind leicht erkannt

Letzte Anmerkungen

Eigentich keine Probleme, nur der Knopf bel dem
Steckboarg
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Tostporson 3:¥
Die Person hat viel Erfahrung mit Spisie und
Canraler allgemein

Verschiedene Modelle von S, Nintend
Priorititen

Gutes Fesdback
Einfach Bedienung

Erster Eindruck
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Eindruck dass man die zwei Tele zusammendriicken
n
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“Das Aussehen ist ungewbhnlich aber auch
ergonormisch
Leuchtelemente
rduino.
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Fahren
{Technische Prableme. Die Person war sich ungenau)
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Letze Anmerkungen

Knopf auf dem Controller plazieren.
Vielleicht seitiich

Lampehen platzierung; beide mittig
Vielleicht fir den ModUswechsel: Schieberegler

wie denkst du
s lasst sich unser
Roboter steuern?

Testperson 4: M

Die Person hat Erfahrung seit Lamgem mit Spiele und
Controller

Sle zackt regelméRig mit unterschiedliche Arten von
Gontroller

Prioritaten:

Vibration (Haptisches Feedback

Erster Eindruck:

Man kann es bewegen, in die Hand nehmen
Mir failt auf dass ein Bildschirm hat

Kabeln, und LED Lampen

Kamera-Steuerung und Bewegung steusrung

Fanren

Die (Joysticks) erinnem mich an Nintento Switch
Die behauptete Funktionen sind Fahrfunktion und
Kamerafunition

Greffarm Funktion war nstinktiv hingel

Maduswechsel
‘Wenn moduswechsel erreicht wurde, die Steuerung
von dem Greifarm ging problemios.

Letzte Anmerkungen

Knopf (rechts bei dem Joystick, nicht an der Seite) und
)

Lampchen (in der Mitte]

Fir die Modls Icons wére super aber nicht dle Farben
Ret und Grln, Vit blau oder weid

TESTING

Intro zu dem
Produkt, und die __,;
Aufgabe

Autgabe
Level 1- 2ur Flasehe fshren

Level 2 Greifar positionieren
Livel 3 Flasche greten
Lvel 4 Flasch zuriickbringen

Wahrend des Tests, telle uns
bitte deine Gedanken laut
mit. Wir mischten deinen

Denéprozess sehen

Testperson : Luzian Hiube
Die Person hat wenige Erfahrung mir Spiele bzw
Controller

Erster Eindruck:

“Zange*
Ein Display, Live View

Ganz Kiasslsche Joysticks

Oh yesh da st ein Button drauf
LED Lampehen

In der Hand

s liegt lustig in dar Hand
Grofe Hande

Die Kanten, Muide
Greifarm Funktion war sehr lsicht entdeckt

Letzte Anmerkungen
“Greifarm Modus®

‘Statuswechsel und Lampehen Verbindung war schnell
hingekriegt

Knopf: unter dem Controlier;

Lémpenen Farben sind irrefiinrend,

Moduswechsel: Kippschalter

Post Testing
Fragen
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Design Prototyp

Im néchsten Schritt widmeten wir uns dem De-
signprototypen. Dafur entwickelten wir zu jedem
einzelnen Element unseres Controllers mehrere
visuelle Varianten, um ein besseres Gefuhl fur die
Formensprache und Anmutung unseres finalen
Produkts zu bekommen.

Zur Unterstltzung des gestalterischen Prozesses
erstellten wir zusatzlich ein Moodboard, das uns
half, visuelle Leitlinien und eine konsistente Design-
sprache festzulegen.
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Finaler Funktionsprototyp

FUr den finalen Prototypen Uberarbeiteten wir die
Formgebung basierend auf dem Feedback aus
den Usability-Tests und laserten das Gehduse
erneut. Die gesamte Technik wurde anschliel3end
im Inneren des Controllers verbaut.

Um die Funktionen der Joysticks fur Nutzeriinnen
visuell nachvollziehbar zu machen, ergdnzten wir
mechanische Begrenzungen. Diese zeigen klar,
dass sich die Joysticks ausschliel3lich in X- und
Y-Richtung bewegen lassen — was die Bedienung
verstdndlicher und kontrollierter macht.



LED Lampen fur Feedback

O Vorwarts - riickwarts

< > seitliches Fahren

Schultertasten zum Locken des
Greifarmes

Screen fir Live-Cam

— <> Link / rechts (Kurven)

— 0 Greifarm hoch / runter

Offnen/ SchlieBen Greifarm
durch "Scherenprinzip”



Branding

GrippR ist ein neu gedachter Controller, der ge-
wohnte Steuerung mit einem einzigartigen Sche-
renmechanismus verbindet.

Er ist intuitiv, taktil und designed fur alle — unalb-
hdangig von Gaming-Erfahrung.

Markante Form. Smarte Funktion. Spurlbare Innova-
{[e]g}






Finaler Designprototyp

Fur die finale Version unseres Controllers entschieden
wir uns gegen die Handyhalterung und stattdessen
flr einen schmalen, integrierten Screen.

Auch visuell wollten wir uns bewusst von klassischen
Gamecontrollern abheben. Deshalb erhielt GrippR
eine markante, kantige Form, die sofort ins Auge fallt
und dem Gerat einen eigenstandigen Charakter ver-
leiht.






Screen um POV zu verfolgen

vorwarts/ rickwarts fahren Greifarm heben/ senken

seitlich fahren rechts/ links fahren

Greifarm offnen/schliel3en



Materialien

Von Anfang an war fur uns klar: Die interaktiven
Elemente des Controllers — also alle Teile, die eine
Bewegung auslosen — sollen sich auch visuell ab-
heben. Daflr entschieden wir uns fur ein blauliches
Metall-Finish, das nicht nur hochwertig wirkt, sondern
auch funktionale Bereiche klar kennzeichnet.

Der restliche Controller besteht aus mattem, anthra-
zitfarbenem Kunststoff, der einen ruhigen Kontrast
zur markanteren Farbgebung der Bedienelemente
bildet und dem Gesamtbild eine reduzierte, moderne
Anmutung verleiht.



Glanzend Metall

l #3F3C3C #514D4D #787575
Matt Plastik
#4E6C73 #3B6D78 #1E6573

Matt Metall #557791 #356991 #1E5173




Fazit

GrippR — Reimagining Control

GrippR ist ein innovativer, zugleich intuitiver Cont-
roller, der vertraute und bewdhrte Bedienelemente
aufgreift — und sie mit einem einzigartigen Sche-
renmechanismus neu interpretiert. Damit bricht
GrippR bewusst mit klassischen Controller-Kon-
ventionen und denkt das Thema Steuerung kon-
sequent weiter.



