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Einleitung

Im Rahmen des Kurses bestand die Aufgabe darin, einen Controller fur
die Steuerung eines Roboters zu entwerfen. Ziel war es, bewusst von
klassischen Gestaltungs- und Interaktionskonzepten

abzuweichen und neue, experimentelle Wege der Steuerung zu
erkunden. Dabei gab es keine festgelegte Nutzergruppe — dieser
Freiraum ermdglichte es, eigene Annahmen zu treffen und ein Gestal-
tungskonzept frei zu entwickeln. Der Fokus lag darauf, Interaktion neu
zu denken und funktionale sowie gestalterische Grenzen typischer
Controller zu hinterfragen.






Erste Ideen

Zu Beginn des Projekts haben wir in der Gruppe individuelle Ideen und
Inspirationen gesammelt. AnschlieBend wurden diese gemeinsam
vorgestellt, diskutiert und weiterentwickelt. Dieser offene Austausch
half uns, verschiedene Herangehensweisen zu vergleichen, erste
Gestaltungsansatze zu entwickeln und ein gemeinsames Verstandnis
fur mogliche Richtungen zu finden.
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Moodboard

Bei der Entwicklung unseres Controllers haben wir groBen Wert darauf
gelegt, ein einhandig bedienbares Gerat zu gestalten, das sowohl fur
Links- als auch fur Rechtshander gleichermalBen nutzbar ist. Der
Controller sollte intuitiv und einfach zu bedienen sein, gleichzeitig aber
auch in Bezug auf Asthetik und Ergonomie Uberzeugen.

Zur Entwicklung eines gestalterischen Grundkonzepts haben wir ein

Moodboard erstellt. Dabei sammelten wir visuelle Inspirationen sowie
geeignete Materialien, um ein Gefihl fur die Asthetik und das auBere
Erscheinungsbild des Controllers zu bekommen.
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User Interface-Konzept

Wahrend der Entwicklungsphase unseres Controllers wurde uns
schnell klar, dass die Gestaltung eines funktionalen Einhand-Control-
lers eine groBere Herausforderung darstellte als zunachst gedacht. Die
groBte Schwierigkeit bestand darin, alle Funktionen des Roboters trotz
des begrenzten Platzes in einem kompakten, einh&ndig bedienbaren
Steuerungskonzept unterzubringen.

Deshalb haben wir uns nochmals gezielt mit den Funktionen des Robo-
ters auseinandergesetzt und Uberlegt, wie wir diese sinnvoll und
platzsparend in unserem Controller unterbringen kénnen.






Kontroll- und Systemfunktionen

Ziel war eine klare und benutzerfreundliche Zuordnung aller Funktionen
zu den Bedienelementen. Dabei stand im Fokus, jede Funktion sinnvoll
und ergonomisch steuerbar zu machen.
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Slide-Flache

Das auffalligste Element unseres Controllers ist die Slide-Flache. Sie
befindet sich schrag an der Oberseite des Gehauses, ist leicht einge-
kerbt und in ihrer GroBe perfekt auf einen Finger abgestimmt. Durch
feine, gewdlbte Linien auf der Oberflache wird die Nutzerin bzw. der
Nutzer intuitiv dazu angeregt, mit dem Finger dartber zu streichen —
nach unten oder oben.

Die Slide-Flache steuert den Greifarm des Roboters. Ein Fingerwisch
nach unten bewegt den Arm schrittweise abwaérts, ein Wisch nach
oben bringt ihn in die Ausgangsposition zurlck. So ersetzt die Flache
klassische Buttons durch eine intuitive, taktile Interaktion.
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Funktionsprototyp

Nachdem wir alle gewlnschten Funktionen im Controller untergebracht
hatten, begannen wir damit, Buttons, Slider und die Bewegungssteue-
rung an unser Arduino-Kit anzuschlieBen. Parallel dazu wurde unser
erster 3D-gedruckter Controller produziert.

AnschlieBend testeten wir die Funktionen des Roboters Uber die
angeschlossenen Bedienelemente — also Buttons, Slider und Bewe-
gung — da diese zu diesem Zeitpunkt noch nicht im Controllergehduse
verbaut waren.
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Usability Testing

Danach starteten wir die Testphase unseres Controllers im Rahmen
eines Usability-Tests. Sechs Testpersonen erhielten die Aufgabe, den
Controller ohne vorherige Anleitung auszuprobieren und verschiedene
Funktionen des Roboters zu steuern. Ziel war es, die Benutzerfreund-
lichkeit, das Verstandnis der Interaktionen sowie die Ergonomie des
Controllers zu Uberprufen.






Zielsetzung

Bevor wir in die Testphase mit unserem Controller starteten, haben wir
zun&chst definiert, welche Erkenntnisse wir aus dem Usability-Test
gewinnen wollten. Da unser Prototyp von Beginn an sowohl fir Rechts-
als auch fUr Linkshander konzipiert war, mussten wir bei der Auswahl|
der Testpersonen keine besonderen Einschrankungen beachten.

Zusétzlich haben wir auch unsere vorherigen Controller-Modelle mit in

den Test einbezogen, um gezielt die Ergonomie im Vergleich zu
friheren Entwurfen Uberprifen zu kénnen.
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Ziele: Durchfuhrung:

Werden die Funktionen des Controllers Die Probanden sollten sich zunéchst selbststandig

insgesamt verstanden? mit dem Controller auseinandersetzen und die
Anordnung sowie Funktionsweise der Bedienelemente
eigenstandig erkunden.

Ist der Controller problemlos mit einer Die Probanden erhielten die Aufgabe, das Ergonomiemodell in
Hand bedienbar? die Hand zu nehmen und eine Ruckmeldung zur Handhabung
und Haptik zu geben.

Treten Schwierigkeiten bei der Ergonomie
oder Bedienung auf?



Erkenntnisse

Nach dem Usability-Testing haben wir die gesammelten Beobachtun-
gen ausgewertet, um neue Erkenntnisse fur den weiteren Designpro-
zess zu gewinnen. Folgende Ruckschlisse konnten wir aus den Tests

ziehen:
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Werden die Funktionen des Controllers insgesamt Ist der Controller problemlos mit einer Hand

verstanden? bedienbar?

Neigung zur Steuerung wurde bei fast allen erkannt Das Handling wurde als angenehm beschrieben, was fur

und ausprobiert. gute ergonomische Basis spricht

Knopfe wurden erkannt und genutzt — auch wenn Knopfe wurden als zu klein oder ungunstig platziert

GroBe/Position kritisiert wurde. empfunden, was prézise Bedienung mit nur einer Hand
erschwert..

Greifarmsteuerung wurde bei mehreren als intuitiv
beschrieben oder durch Ausprobieren erlernt

Touchflache wird h&ufig nicht sofort erkannt,

erst durch Ausprobieren oder Hilfe

Gibt es weitere Probleme?

Viele hielten den Controller zunachst falsch herum, was auf
fehlende visuelle oder haptische Orientierung hinweist.

Einige Probanden hielten den Controller mit zwei Handen
in der Luft, was auf Unsicherheit bei der vorgesehenen
Nutzungshaltung hindeuten kénnte.



Positiv: Negativ:

Ergonomie
wurde als
gut
empfunden

Richtungs-
bestimmung
durch das Neigen
der Kugel war
eindeutig

Knopfe flr
den Greifarm
auf und zu,
meist korrekt
erkannt

Controller
falsch in die
Hand
genommen

Nicht klar
welche
Buttons,
welche
Funktion

Slider far
Greifarm auf
/ zu nicht
erkannt
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Design Prototyp

Mithilfe der Erkenntnisse aus dem Usability-Testing haben wir mit der
Gestaltung unseres Design-Prototyps begonnen. In der friihen Phase
arbeiteten wir vor allem mit handischen Skizzen, um erste Formideen
festzuhalten.

Neben ergonomischen Uberlegungen beschaftigten wir uns auch
intensiv mit &sthetischen Aspekten. Der Controller sollte minimalistisch
gestaltet sein, einen hochwertigen Eindruck vermitteln und sich visuell
moglichst universell an verschiedene Nutzer:innen richten.
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Variantenbildung

Nachdem wir durch mehrere Handskizzen eine konkrete Vorstellung
unseres Controllers entwickelt hatten, begannen wir mit der 3D-Model-
lierung in Blender. Dabei lag der Fokus erneut stark auf der Ergonomie.

Da wir bereits in friiheren Phasen verschiedene Varianten im 3D-Druck
getestet hatten, konnten wir deren Starken und Schwéachen verglei-
chen und daraus einen optimalen Mittelwert flr die ergonomische
Gestaltung unseres Controllers ableiten.
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Finaler Funktionsprototyp

Mithilfe der Erkenntnisse aus dem Usability-Testing arbeiteten wir
parallel zur Gestaltung des Design-Prototyps auch an der Weiterent-
wicklung unseres Funktionsprototyps. Dabei konnten wir die Form
gezielter an das Design anpassen und den Funktionsprototyp n&her an
die endgultige Gestaltungsvision heranfthren.
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Finaler Designprototyp

Nach zahlreichen lterationen und kontinuierlicher Weiterentwicklung
konnten wir unseren finalen Designprototypen fertigstellen. Dabei
legten wir besonderen Wert auf ein ausgewogenes Zusammenspiel
von Minimalismus, Asthetik, Ergonomie und Funktionalitat.

Der Prototyp verfugt Uber eine ergonomisch geformte Hulle, die sowohl
fur Rechts- als auch fur Linkshander geeignet ist. Das Design spiegelt
unseren klaren, reduzierten Gestaltungsansatz wider. Auf auffallige
Farben wurde bewusst verzichtet, um dem Controller den zurlckhal-
tenden und wertigen Look zu verleihen, den wir bereits in der Konzep-
tion angestrebt hatten.
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Materialien

Um bestimmte Bereiche des Controllers — wie die seitlich platzierten
Tasten und die Slide-Flache — gezielt hervorzuheben, setzten wir
unterschiedliche Materialien ein. Dabei war uns besonders wichtig,
eine hochwertige Materialauswahl zu treffen, die sowohl optisch als
auch haptisch Uberzeugt und den qualitativen Anspruch unseres
Designs unterstreicht.
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Moglichkeiten zur Weiterarbeit

Mit mehr Zeit hatten wir unseren selbstgebauten Controller weiterentwi-
ckelt —insbesondere die Slide-Flache, die derzeit zur Steuerung dient.

Stattdessen hatten wir diese durch ein Scrollrad beziehungsweise eine
Maustaste mit Scrollfunktion ersetzt.

Der Grund: Die Slide-Flache war in der Bedienung nicht immer prézise
genug und stellte sich in der Praxis als weniger intuitiv heraus als
erwartet. Eine Scroll-Lésung hatte eine feinere, gezieltere Navigation
durch die Inhalte ermoglicht und wére néher an der alltaglichen
Interaktion, wie Nutzer:innen sie etwa von Computermausen kennen.






Fazit

Unser Controller ist ein minimalistischer Einhandcontroller zur Steue-
rung eines Roboters, der durch seine durchdachte Ergonomie und
klare Formensprache Uberzeugt. Die Auswahl hochwertiger Materialien
sorgt nicht nur flr eine angenehme Haptik, sondern verleiht dem
Controller auch ein wertiges Gesamtgefthl und eine komfortable
Handhabung.

Als Team hatten wir groBBe Freude an der Entwicklung sowohl des
Funktions- als auch des Designprototyps. Durch den kontinuierlichen
Austausch und die enge Zusammenarbeit konnten wir unsere gemein-
same Vision eines funktionalen und &sthetischen Einhandcontrollers
erfolgreich umsetzen — mit einem Ergebnis, mit dem wir sehr zufrieden
sind.
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