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el dés Stammtisches

* Einblick in die Abiaufgaben

* Diskussion
e Passen die Aufgaben zum Unterricht? Bzw.: Wird der Unterricht abgebildet?
e Stimmt der Schwierigkeitsgrad?
* Spiegeln die Aufgaben Fachwissen aus dem Studium wider?
* Rickmeldung an Abikommission?
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Fachlehrerin, Fachlehrer erhalt drei Aufgaben

Allgemein

Schulerin, Schiler erhalt zwei Aufgaben und wahlt eine aus

Bearbeitungszeit: 270 Minuten inklusive 30 Minuten Auswahlzeit

Operatorenkatalog: EPA Technik
Hilfsmittel: Duden, WTR, math. Merkhilfe, in den Aufgaben Auszlge aus Scheffler
Richtwert: 60 VP = 240 Minuten = 1 VP = 4 Minuten

Schulen kédnnen HT und Losungen downloaden und Lehrkraften z.B. Gber Moodle
zur Verfugung stellen
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Produkt-
entwicklung

Nach zweimonatiger Entwicklungsdauer hat das Team erfolgreich einen funktionierenden Saug-
roboter fertiggestellt (siehe Abb. 1). Jetzt soll er um eine entscheidende Funktion erweitert wer-
den, damit es ein innovatives Produkt wird: er muss Treppen steigen lernen. Dabei beginnt das
Team erst einmal méglichst einfach: er muss zunachst nur eine Stufe nach oben steigen kén-
nen. Bei der Entwicklung geht das Team nach dem Produktentstehungsprozess vor.

c) Nennen Sie mindestens vier Anforderungen an den Roboter flr diese neue Funktion,
die eine Priorisierung in muss-, darf nicht-, soll- oder kann-Anforderungen erkennen

lassen. 2 VP
d) Entwickeln Sie einen plausiblen Lédsungsansatz mit einer Freihandskizze und einer
funktionalen Beschreibung. 6 VP

Nachdem auch die Funktion Treppensaugen erfolgreich umgesetzt wurde, soll der Roboter in
seiner Gesamtfunktion dargestellt werden. Das Treppensteigen kann als Black Box angenom-
men werden.

e) Skizzieren Sie einen allgemeinen Programmablaufplan zur Funktionsweise des ferti-
gen Treppensaugroboters. 3 VP



Produkt-

entwicklung
c) Nennung der Anforderungen: d) Entwicklung eines L8sungsansatzes:
- Der Roboter muss eine Stufe erkennen. - Sensor erkennt Stufe.
- Der Roboter muss eine Stufe hochsteigen. - Roboter positioniert sich vor Stufe.
- Der Roboter darf nicht von der Stufe herunterfallen. - Roboter fahrt Hebevorrichtung (Schienen) nach unten.
- Der Roboter soll zligig die Stufe steigen. - Roboter schiebt Saugvorrichtung nach vorne.

- Schienen hochfahren.
- Schienen in die Mitte fahren.

i T G =

Beschreibung:

Sensor-gesteuert erkennt der Roboter den Beginn einer Treppenstufe. Er positioniert sich mit den Vorder-
réadern direkt an der Treppenstufe. Die mit Pfeilen markierten Schienen fahren nach unten und driicken das
Fahrgestell damit nach oben (siehe Bild 1 und 2). Der Sensor vorne erkennt auch, wann die richtige Héhe
erreicht wurde. Daraufhin wird die Saugvorrichtung tber eine horizontale Schiene mit den Vorderradern auf
die erklommene Treppenstufe geschoben. Sobald der Schwerpunkt Uber der Treppenstufe liegt, kénnen
die Schienen der Hebevorrichtung wieder eingefahren werden.
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entwicklung

e) Skizze des PAP:

Start )

4
‘ wiederhole

fortlaufend _‘J

'

— Fahren und dabei Putzen Li

'|
" Erkenntein
--a;_‘_x Sensor eine Stufe?
4

~
—

e
ja

— Stufe steigen
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Technische ‘ L . @ (, o

Mechanik ‘ Fistplete . ( 7000
1 = .
Aufgabe 1 Firstpfette
Tiny-Hauser gelten als alternative Form des modernen e : e

Wohnens. Es handelt sich dabei um sehr kleine Hau-
ser. Da sie oft uber StralRen transportiert werden, dur-
fen sie die MaRke von 2,55 m (Breite) x 4 m (Hohe)x " [®
7 m (L&nge) und die Masse von 3,5 t nicht Gberschrei-

R S ST -

'Finy-Haus

(|
ten.
Fur einen Kunden soll ein Tiny-Haus (siehe Abb.1) mit D /

einer Dach-Solaranlage zur elektrischen Selbstversor-
gung ausgestattet werden. Die Firstpfette (oberster
waagerechter Balken, technische Zeichnung siehe M1) mit einer Breite von 20 cm soll einen
Teil der Eigenlast des Daches, der Photovoltaik-Anlage und eine mégliche Schneelast tragen.
Es kann angenommen werden, dass sich im Extremfall eine Last von 1200 kg gleichmé&Rig auf
die Gesamtlange der Firstpfette verteilt. Durch die gesamte Hausstatik st die Firstpfette fest-
los-gelagert.

Abbildung 1: Tiny-Haus

a) Zeichnen Sie einen bemalten Freischnitt dieses Systems. 1VP
b) Berechnen Sie alle Lagerreaktionen. Sie durfen dabei von statischer Bestimmtheit

und einem Ortsfaktor von 9,81% ausgehen. 2VP




Technische a) Zeichnung des Freischnitts:
Mechanik
F

b)

Flachenlast

| |
1 l l !

FAV FBV

FAH

Berechnung aller Lagerreaktionen:

Man erhalt mit Fyy = O N: F,oq = Fgy + Fgy = g-m = 11772 N; Fy, = 5886 N.
Betrachtung als Punktlast hier zulassig. Daraus folgt: F,, = F5, und damit F, = 5 886 N.

Hinweis: Durch die gleichméRige Verteilung der Last und die ausschliellliche Betrachtung der Auflager,
kann flir die Berechnung angenommen werden, dass die resultierende Last in der Mitte zwischen den bei-
den Auflagern liegt. Zu diesem Ergebnis kommt man auch nach einer Betrachtung unter Einbezug des Fléa-

chenmoments, was hier nicht gefordert ist.



Technische
MeChanik | System Gleichung der elastizchen Linie wix) Winax
I w= B (6 F 25T [ = B (3459
Das Dach soll bei einem Sicherheitsfaktor von v =2 so gestaltet werden, dass es sich bei einer Bl (G s e e o
maximalen Belastung nicht mehr als w,,, =1cm durchbiegt. s +_) o e =327, (575)
c) Berechnen Sie mit Hilfe der maximalen Durchbiegung (w,,, ) das 2. Flachenmoment T ‘
I T wlz'frr'!k “_;”_*‘_i _\l"g-hfy-az
(Flachentragheitsmoment I) des Holzbalkens (E =15000MPa.).in der maximalen Be- J;;—,A_— s (7 20) Mimes = FTE -,

lastungssituation (v). (siehe M2, M3, M4; Hinweis: g, %) 4\(P el R,

g

d) Berechnen Sie die Hohe der Firstpfette unter Annahme einestiachentraghefismo-——

! M-I
w:—ﬂ:* wm:ZE"(,
ments von / =0,0007m* (siehe M2, M3, M4). 2 VP

e) Bewerten Sie den Einsatz eines Stahltragers gegentber einem Holzbalken. 2 VP ot (2. Sa.lt
YEmEL YT Wenes = 3R ET,
24+ (s-s3+6%-5)

“'-":z;t‘T-ir,{z?_:‘scr%Jf“%
%)
we g .z % xl) w _ g -E‘

=eL |fFETE

i
=]
|

-E““




Technische

Mechanik

c)

d)

Berechnung des 2. Flachenmoments:

.2'11 772 N
erhalt man I, = 71

. . 5q,l*
Mit 7, = —222

384 E W}na}'

«(7m)*

384-15-10°Pa-0,01m

= 0,0007 m*

Hinweis: Der Sicherheitsfaktor v = 2 bezieht sich auf die Last und kann somit beim Einsetzen der Last in
die Formel oder nach der Berechnung von I, durch Multiplikation des Ergebnisses mitv = 2 angewendet

werden.

Berechnung der Héhe der Firstpfette:

3 . .
Mit [y = % ergibt sich h = jfy 12 _ jo,oom m#-12 — 0,35m

b 0,20m

Bewertung des Einsatzes eines Stahltrégers gegentber einem Holztréger:

Erwartet wird Plausibilitdt und eine abschlief’iende Bewertung. Folgende Punkte kénnten angebracht wer-
den; Vollstandigkeit wird nicht erwartet: E-Modul, Nachhaltigkeit, Profilierung, Bearbeitung, Verhalten ge-
genlber Temperatur oder Feuchtigkeit
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Der ideale Ladestrom des Akkus wird bei einer Trittfrequenz von 80 Umdrehungen pro Minute
Gru nd Iagen erreicht. Die Trittfrequenz kann mithilfe der Spannungsmessung eines Dynamos, der zuséatzlich
EIektronik zum Generator aus Teilaufgabe 2 am Hinterrad befestigt wird, ermittelt werden. Der Zusam-
menhang ist im Diagramm in Material M8 dargestellt.
Die optimale Frequenz soll mithilfe von drei LEDs (rot, gelb, grlin) angezeigt werden. Dabei gilt
Messtechnik Folgendes: Ist die Trittfrequenz unter 60 Umdrehungen pro Minute, soll nur die gelbe LED
leuchten, bei einer Trittfrequenz zwischen 60 und 80 Umdrehungen pro Minute zusétzlich die
grine LED. Uberschreitet die Trittfrequenz 80 Umdrehungen, soll zusétzlich die rote LED ange-
hen. Um auszuprobieren, wie dies mit Operationsverstarkern zu realisieren ist, wird der Schalt-
plan wie in Abbildung 3 zu Testzwecken aufgebaut.

Spannung in Volt
S N W &2 0 6 N O W

(=]

20 40 60 80 100 120 140
Trittfrequenz in Umdrehungen pro Minute
12v '|' Daten LED:

Stromstarke 20 mA
& Vorwartsspannung 2,13V
Lichtstarke 4289 mcd
CG) 5 LED Lichtstrom 2,8 Im
R2 GroRe 5mm
ov - -

Abbildung 3: Testaufbau

R1
Dynamo ¥ R3

a) Nennen Sie die in Abbildung 3 dargestellte Art der Schaltung und erklaren Sie deren

Funktionsweise. 5VP
b) Dimensionieren Sie R1, R2 und R3 derart, dass die LED bei einer Trittffrequenz von
60 Umdrehungen pro Minute zu leuchten beginnt. (siehe Abh. 3) 5VP

c) Entwerfen Sie den Schaltplan einer Schaltung, welche die oben beschriebene Funk-
tion erflllt. Eine Dimensionierung der Widerstédnde wird nicht erwartet. 5VvP



Grundlagen
Elektronik

Messtechnik

a)

Nennung und Erkldrung der Funktionsweise:

Bei der Schaltung handelt es sich um eine Komparatorschaltung.

Der Operationsverstarker vergleicht die Potentiale an den beiden Eingangen und schaltet je nach Er-
gebnis des Vergleichs den Ausgang hier auf 12 V oder 0 V. Das Referenzpotential liegt am invertieren-
den Eingang an und lasst sich Uber den Spannungsteiler definieren. Liegt das Potential am nichtinvertie-
renden Eingang Uber diesem Referenzpotential, liegt am Ausgang ein Potential von 12 V an, andernfalls
liegt am Ausgang ein Potential von 0 V an.

b) Dimensionierung der Widerstande:

Bei 60 Umdrehungen pro Minute ergibt sich ein Referenzpotential von 4,5 V. Daraus ergibt sich zwi-

schen R1 und R2 ein Verhaltnis von % = %. R1 = 7,5kQ und R2 = 4,5k() ist eine mdgliche Lésung.
2 ’
12V-2,13V =494Q
0,024

Damit ergibt sich: R3 = U“;UV =



Grundlagen

Elektronik
Messtechnik
Ry CC
12V . D
c) Entwurf der Schaltung: gelb
Der Gesamtschaltplan enthélt zwei (D?
Komparatorschaltungen fur die R1 h R3
grine und rote LED, eine Dimen- & _ > L} >* T
sionierung wird nicht erwartet. Die R2 grun
gelbe LED ist direkt Uber einen
Vorwiderstand an die Versor- T
gungsspannung angeschlossen. .
Hinweis: Auf die Versorgungs- 1
spannung der OPV darf verzichtet R4 R6 PP
werden. A N ~ ] D L
@' =T rot
Dynamo R5
oV — Ij - .
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Antriebs- Nun wird die Welle eines 12 V-Gleichstrommotors direkt mit der Nabe des Hinterrads verbun-
den. Der Motor soll als Generator dienen. Dieser Generator 1adt einen Blei-Akku als Zwischen-
speicher. Der Blei-Akku hat eine Kapazitat von 70 Ah und einen maximalen Ladestrom von 7 A.
Da der Generator an einem Akku hangt, wird eine elektronische Schaltung eingesetzt, um das
Drehen des Hinterrades im Leerlauf zu verhindern.

technik

a) Erkléren Sie den Verlauf der Kennlinien in Material M4 im fur den Generatorbetrieb

relevanten Bereich. 5 VP
b) Bestimmen Sie anhand dieser Kennlinien (siehe M4) den Wert des Drehmoments,

mit dem der Generator angetrieben werden muss, um den Akku mit seinem maxima-

len Ladestrom zu laden. 2VP
c) Berechnen Sie die mechanische Leistung, die aufgebracht werden muss, um den

Akku mit seinem maximalen Ladestrom zu laden. Gehen Sie von einem mechani-

schen Wirkungsgrad von 80% aus. Der Wirkungsgrad des Generators kann bei
Material M4: Kennlinie Motor Bedarf Material M4 entnommen werden. 5 VP

f i a7 /'_ Skalierung y-Achse:

et

..........




Antriebs-
technik

a)

Erkldrung des Verlaufs der Kennlinie:

Relevant fiir den Generatorbetrieb ist lediglich die linke Seite des Diagramms. Bei direktem Anschluss
des Motors an den Akku wurde sich dieser im Leerlauf drehen. Erst wenn der Fahrer zusatzlich in die
Pedale tritt, wird der Motor zum Generator und speist Energie in den Akku ein. Daher startet die Kurve
fur die Drehzahl n im Generatorbetrieb bereits bei ca. n=0,9 1/s.

Tritt der Fahrer nur wenig in die Pedale, mlssen zunachst Verluste ausgeglichen werden, so dass der
Einspeisevorgang erst bei einem aufgewandten Drehmoment von ca. 1 Nm beginnt. Bis dahin liegt der
Wirkungsgrad folglich im negativen Bereich. Die Kurven fur | und Pe schneiden die M-Achse aus dem-
selben Grund auch erst bei -1Nm und steigen vom Betrag her dann linear an.

Der Verlauf der Kurve fur den Wirkungsgrad ergibt sich aus dem Verhéltnis von Pe| zu Pmech. Hier kann
die Erklarung zum negativen Wirkungsgrad erwartet werden, der absinkende Ast des Wirkungsgrades
bei zunehmendem Drehmoment wird nicht erwartet.



Antriebs-

technik

b)

Bestimmung des Drehmoments:

Dem Schaubild l&sst sich enthehmen, dass flr
den Ladestrom von 7A ein Drehmoment von
15 Nm benétigt wird.

Berechnung der mechanischen Leistung:

Dem Schaubild lasst sich entnehmen, dass einem
Strom von 7A eine Drehzahl von 1,35§ zugeord-

net werden kann. Es wird daher unter Berlcksich-
tigung des mechanischen Wirkungsgrades von
80% eine Leistung von

__ 2mnM

P=—=—= 159 W benétigt.
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Regelungs-

technik

Wegen der zu erwartenden groflen Hitze wird eine Berieselungsanlage gebaut. Ein flaches
Becken mit Léchern auf der Unterseite wird mit Wasser von einer Pumpe in einem grofzen
Wasserbehalter versorgt (siehe Abb. 4).

Flr eine konstante Berieselung soll eine Regelung den Flllstand des Wasserbehélters konstant
halten. Der aktuelle Flllstand kann Uber einen Sensor bestimmt werden.

.
— - 7
6
5
4
3
; - 2
Wasserbehilter Fiihrung fiir den '
mit Lichern Schwimmer o

0 5 10 15 20 25 30 35

5
= = = Eingangssignal Ausgangssignal s
Abbildung 4: Skizze Beregner Abbildung 5: Sprungantwort

a) Bestimmen Sie mithilfe der Sprungantwort in Abbildung 5 (siehe markiertes Blatt) die
Kenngrdfien dieser Regelstrecke. 4 VP

Flr diese Regelung wird ein Pl-Regler gewahlt
b) Bewerten Sie diese Entscheidung aus technischer Sicht. SWVP



Regelungs-

technik

a)

Bestimmung der Kenngréfien:

Aus dem Diagramm erhélt man fir den Proportionalitatsfaktor K = g = 1,4 und die Zeitkonstante T = 5s.

Hinweis: Da die Tangente nicht eindeutig bestimmbar ist, sollte hier mit Augenmall korrigiert werden.
Abweichungen in der GréBenordnung +/- 1s sind tolerabel.

Bewertung flr die Wah! des Pl-Realers:

Bei der Bewertung wird eine kritische Auseinandersetzung mit den Vorziigen und Nachteilen des einge-
setzten Reglers erwartet. Dabei kénnten folgende Uberlegungen zielfuhrend sein:

Pl-Regler kombiniert Vorteile von P- und |-Regler, namlich die relativ schnelle Reaktion, aulRerdem das
Erreichen des Sollwerts und schliellich die hohe Genauigkeit beim Halten des Sollwerts. Somit ist er die
beste Wahl in diesem Fall.

Da bei der hier geregelten Wasserhéhe der genaue Stand auf einer bestimmten H&he von untergeord-
neter Bedeutung ist, hatte man, der geringeren Komplexitat wegen, auch einen 2-Punkt-Regler verwen-
den kénnen. Hier gilt zu beachten, dass dieser nur dann sinnvoll eingesetzt werden kann, wenn er eine
sinnvolle Hysterese aufweist. Diese sorgt zwar flr gréRere Abweichungen vom Sollwert, verhindert aber
zu haufige Schaltvorgé&nge. Somit wéare der Einsatz des Pl-Reglers in diesem Fall nicht erforderlich.

Beide Rickschlisse sind — entsprechend begriindet — zulédssig. Die Auseinandersetzung mit dem 2-
Punkt-Regler wird aber nicht erwartet.
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Energie-

versorgung

Der Gedanke der Unabhangigkeit steht bei den Kaufern eines Tiny-Hauses oft stark im Vorder-
grund. Daher decken viele dieser Hauser ihren Energiebedarf mit Hilfe einer Inselanlage.
a) Erlautern Sie anhand von Material M4 ,Ertrag einer PV-Anlage am Aufstellungsort”
die Eignung des Jahresmittels zur Dimensionierung einer Photovoltaik-Anlage. 3 VP
b) Dimensionieren Sie anhand der Materialien M4, M5, M6 die Modulflache einer Photo-
voltaikanlage flur dieses Tiny-Haus. 6 VP
Die Inselanlage, mit einem 12 V-Batteriespeicher, soll Uber Anschllsse flr die Luftung
(12 V Gleichspannung), das direkte Laden mit einem 5 V-USB-Kabel und den Betrieb von
elektrischen 230 V-Wechselspannungsgeraten verflgen.
c) Beschreiben Sie den Aufbau dieser Inselanlage mit ihren Komponenten. 3 VP
d) Beschreiben Sie eine technische Maglichkeit, wie die Nennspannung (41 V) der Pho-
tovoltaik-Anlage an die Ladespannung der Batterie (15 V) angepasst werden kann.
2 VP

“Wialt Pk (Wp, KWp) Die Einbait dient dazu,

Solarzallen und under genormban

PV Premium 200

PV Premium 400

Mennleiztung (Pma) 200 Wp 400 Wp
Mennspannung 21,55V AW
Mennstrom 9,28 A 974 A
Kurzschlussstrom 9,38 A 10,46 A
Temperatur Bereich -40 big +85 “C -40 bis +85 °C
Malte 1651x67 1x40 mm | 2000x1000:40 mm
Gewicht 11,5kg 23 kg
Verbraucher Dauer am Tag in h Leistung in W
Liftung 12 5
Wasserkocher 0,05 1000
Licht 3 30
IT, Entertainment 3 200
E-Herd 0,4 1200
Waschmaschine 0,1 1500
Sonst. 0,1 300




a) Erlduterung der Eignung des Jahresmittels:

Energie-

Folgende Punkte kénnen aufgefihrt werden:

- Schwankungen im Monatsmittel zwischen den Jahren

- Periodizitat im Jahresverlauf des Monatsmittels

- 6 Monate liegen unterhalb des Mittelwerts pro Jahr

- Speicher muss so dimensioniert werden, dass die Schwankungen ausgeglichen werden kénnen
- PV-Anlage muss auf den ertragsschwéchsten Monat dimensioniert werden

-  Bei einer ganzjadhrigen Nutzung der PV-Anlage ist die Nutzung des Jahresmittels nicht sinnvoll.

versorgung

b) Dimensionierung der Modulflache:
Berechnung des maximalen Tagesverbrauchs. E =P -t

Dauer am Leistung Energie

Verbraucher Tagin h in W in Wh

Liftung 12 5 60

Wasserkocher 0,05 1000 50

Licht 5 30 150

IT, Entertainment 3 200 600

E-Herd 04 1200 480

Waschmaschine 0,1 1500 150

Sonst. 0,1 300 30

Summe 1520 Berechnung des minimalen Ertrags: Januar 2013: 12 kWh pro kWp = pro Tag: 387 Wh pro kWp
Anlagenleistung in kWp: Py, = zL‘mh = 3,93 kWp (4 kWp)
kwp

Anzahl der PV-Module (400): Nutodute = 4i%f)$p =
Anzahl der PV-Module (200): Nytodute = 20 — 29

200W

Unter Einbezug der Modulflachen wird eine Dachflache von 20 m? (400W) bzw. ca. 22 m? (200W) bendtigt.



Energie-

versorgung

c)

Beschreibung des Aufbaus:

Folgende Komponenten werden bendtigt und sollen in einen sinnvollen Zusammenhang gebracht wer-
den:

- Erzeugung el. Energie: Solarzellen/Solarmodule

- Laderegler. PWM, MPP

- Speicherung: Batterie

- Transformation: Wechselrichter (12 VDC—-> 230 VAC), Tiefsetzsteller(12 VDC—->3 VDC)

Beschreibung einer technischen Lésung:

FUr die Anpassung der Nennspannung der Photovoltaik-Anlage an die Ladespannung der Batterie eig-
net sich eine Pulsweitenmodulation:
Durch periodisches Ein- und Ausschalten kann die Leistung bzw. bei konstantem Strom die Spannung

gesteuert werden. Das Einstellen eines Tastgrads von i_j ergibt eine Spannung von 15 Volt.



abschatzung

Handlungs-
kompetenzen Technikfolgen-

Produkt-
entwicklung

Energie-
versorgung

Prifungsrelevant

Technische
Mechanik

Grundlagen Elektrische
Elektronik @ Antriebstechnik

Regelungs-
technik




Zwel Entwicklerteams haben zwei unterschiedliche Prototypen eines Treppensaugroboters fer-
tiggestellt, die systematisch getestet werden sollen.

Technikfolgen-

abschatzun
& a) Erautem Sie ausgehend von allgemeinen Gitekriterien, wie eine Studie zur Putzqua-

litdt der zwei Prototypen aussehen kdnnte. 5VP

Handlungs-
kompetenzen

Das Produkt steht stellvertretend fir den Megatrend der Automatisierung. Manche Akteure be-
werten diesen Trend als positiv, andere sehen ihn sehr kntisch. Auf die Frage ,Sollte der Staat

die steigende Automatisierung reglementieren?” antworten diese folgendermalien:

Unternehmer:

Automatisierung bedeutet fir unser innovati-
ves Unternehmen eine echte Chance. Sie
fidhrt zur Kostensenkung, damit zu geringeren
Lohnstickkosten. Auch durch die Automatisie-
rung konnten wir unseren Umsatz in den letz-
ten Jahren erheblich steigern. Das ist auch
ganz im Sinne der Arbeitnehmer, deren Ar-
beitsplatz langfristig nur so erhalten werden
kann. Allgemein missen Unternehmen in
Hochlohnlindem wie Deutschland immer
mehr automatisieren, um global wettbewerbs-
fahig zu bleiben. Gleichzeitig bietet die Auto-
matisierung auch die Chance, die Produkte zu
individualisieren und an Kundenwiinsche an-
zupassen. Wir investieren viel Geld in sine
zunehmende Automatisierung und bilden un-
sere Mitarbeiter st3ndig fort. Eine Reglemen-
tierung ist nicht nétig, denn Untermehmen au-
tomatisieren nur dort, wo es wirtschaftlich und
damit gesellschaftlich Sinn macht.

Klimaaktivist.

Durch die steigende Automatisierung werden
zahlreiche Produkie auf den Markt gebracht,
die viel Energie verbrauchen ohne einen
nachhaltigen Zusatznutzen zu brngen. Min-
destens solange der elekinsche Strom nicht
zZu einem dberwiegenden Teil COz-neutral
gewonnen wird, fordert das den Klimawandel.
Automatisierung sollte nur dort stattfinden, wo
sie wesentliche Aspekte wie Sicherheit oder
Umweltschutz fordert. Produkte, die lediglich
dem Komfort dienen, sollten so stark mit einer
Umweltauflage oder Steuern versehen wer-
den, dass man mit diesen Einnahmen wir-
kungsvolle Malinahmen gegen den Klima-
wandel finanzieren kann. Als Verbraucher soll-
te man jeden Kauf auf seinen echten Mehr-
wert (iberprifen. Eine Reglementierung wire
wichtig, um negative dkologische und soziale
Auswirkungen zu minimieren.

Tabelle 2: Stellungnahme der zwei Akteure

Benennen Sie die Ziele, Interessen, Mittel und Werte in den Aussagen der beiden Ak-
teure (siehe Tab.2, M5). 5VP
Erlautern Sie den daraus resultierenden mafigeblichen Wertekonflikt (sishe M&). 2 VP
Begriinden Sie anhand grundlegender Prinzipien, welcher Wert als vorrangig einge-

stuft werden sollte. 4 VP



Technikfolgen-
abschatzung

Handlungs-
kompetenzen

Persinlichkeits- Gesellschafis-

entfaltung qualitat
1'1""'-—._.____,_._--"'"'11 \
Wohlstand ‘;}: Umweltqualitit
(zesamiwirtschaftlich) 1
>< ‘ |
Wirtschafilichkeit \’K >l Gesundheit
(einzelwirtschafilich)
—_—
. . X R haufig farderliche
I '“'ﬂf“ lof1s- Sicherheit Beziehung
Fihigkeit

héufig konkuwrrierende
Bezighung

Quelle: verdndert nach VDI-Morm 3780

Funktionsfahighkeit

Brauchbarkeit, Machbarkeit

Wirksamkeit
Perfektion
- Einfachheit
-  Robustheit
- Genauigkeit
- Zuverldssigkeit
- Lebensdauer
Technische Effizienz
- Wirkungsgrad
- Stoffausnutzung
= Produktivitat

Gesundheit
Korperliches Wohlbefinden

Fsychisches Wohlbefinden

Steigerung der Lebenserwartung
Minimierung von unmittelbaren

und mittelbaren

gesundheitlichen Belastungen

- in der Berufsarbeit

- in der privaten Lebensfiihrung

- durch umweltbelastende
Produkte und
Produktionsprozesse

Wirtschaftlichkeit
Kostenminimierung
Gewinnmaximierung
Unternehmenssicherung
Unternehmenswachstum

Wohlstand

Bedarfsdeckung

guant. / qual. Wachstum
Internationale
Konkurrenzfahigkeit
Vollbeschaftigung
Verteilungsgerechtigkeit

Umweltqualitst
Landschaftsschutz

Artenschutz
Ressourcenschonung
Minimierung von
Emissionen,
Immissionen und
Deponaten

Persdnlichkeitsentfaltung und

Gesellschaftsqualitit

Handlungsfreiheit

Informations- und Meinungsfreiheit

Kreativitat

Privatheit und informationelle
Selbstbestimmung

Beteiligungschancen

Soziale Kontakte und soziale Anerkennung

Solidaritat und Kooperation

Kulturelle Identitat

Minimalkonsens

Ordnung, Stabilitat und Regelhaftigkeit

Transparenz und Gffentlichkeit

Gerechtigkeit

Sicherheit
Korperliche Unversehrthelt

Lebenserhaltung des Einzelnen / der
Menschheit
Minimierung des Risikos
(Schadensumfang und
Eintrittswahrscheinlichkeit)

- des Betriebsrisikos

- des Versagensrisikos

- des Missbrauchsrisikos

Quelle: verandert nach VDI-Norm 3780



. a) Erlauterung des Aufbaus einer Studie:
Technikfolgen-
= Objektivitat:
abSChatzung Ergebnisse sind unabhangig von der einzelnen Person oder dem durchfihrenden Wissenschaftler

Reliabilitat:
Zuverlassigkeit der Ergebnisse (z. B. durch Mehrfachmessungen, Messreihe)

Handlungs-

kompetenzen Validitat. . o .

Studie misst das, was sie soll, Ergebnisse sind aussagekraftig

- 2. B. nicht das Entwicklerteam des Roboters fihrt die Studien durch

- die Roboter steigen die Stufen mehrfach / aus unterschiedlichen Startpositionen
- es werden passende Messparameter gesucht (z. B. Zeitdauer, Zuverléssigkeit)

b) Benennung der Ziele, Interessen, Mittel und Werte:

Unternehmer Klimaaktivist
Ziele mehr Automatisierung begrenzte Automatisierung
Interessen | geringe Lohnstilickkosten, individuelle Produkte kein steigender Energiebedarf,
Umweltschutz
Mittel Investitionen in Automatisierung, Fortbildung der Einsatz fur Umweltabgaben und fur
Mitarbeiter ein bewusstes Konsumverhalten
Werte Wirtschaftlichkeit (z. B. Kostenminimierung, Unter- Umweltqualitat (z. B.
nehmens-sicherung), Wohlstand (internationale Ressourcenschonung)

Wettbewerbsfahigkeit sowie Funktionsfahigkeit
(z. B. Brauchbarkeit durch individuelle Produkte)




Technikfolgen-
abschatzung

Handlungs-
kompetenzen

c)

Erlauterung des Wertekonflikts:

Die Werte im Bereich der Wirtschaftlichkeit (und des Wohlstands) stehen hier den Werten im Bereich der
Umweltqualitdt entgegen. Der Unternehmer sieht die Automatisierung positiv, weil sie Kosten minimierte,
die internationale Wettbewerbsfahigkeit seines Unternehmens und die Brauchbarkeit der Produkte durch
eine héhere Individualisierbarkeit erhéhte. Eine Reglementierung sei nicht nétig. Der Klimaaktivist argumen-
tiert aus einer anderen Sichtweise heraus: Insgesamt wirde durch die Automatisierung der Energiever-
brauch erhéht und damit der Klimawandel beschleunigt. Eine Reglementierung musse hier lenkend eingrei-
fen und zum Beispiel Produkte mit geringem gesellschaftlichem Nutzen erheblich verteuern.

Begriindung der Werte:

Beschreibung von Vorrangregeln:

- Vorrangregeln richten sich nach allgemeinen Prinzipien wie Verantwortung, Gerechtigkeit

- hier z. B.: Verantwortung gegenuber zukiinftigen Generationen, gegeniber Arbeithehmern; Gerechtig-
keit in der Umsetzung

Schlussige Begrundung:

Mit technischen Entwicklungen, die ein hohes Potenzial haben, stark in das Leben zukiinftiger Generatio-
nen einzugreifen, muss verantwortungsvoll umgegangen und gerecht fir die betroffenen Akteure umgesetzt
werden. Die Automatisierung besitzt ein solches Potenzial. Bei Entwicklungen mit geringem wirtschaftli-
chem Nutzen bei gleichzeitig hohen ékologischen Kosten sind die Werte aus dem Bereich der Umweltquali-
tat vorrangig. Hier sollte der Staat reglementierend eingreifen.




" Gut geeignet 'u"n'c'jl"d’é‘k%ﬂé\?dr’ko'rh"rh'é'n'd'"

* Freischneiden, Lagerreaktionen

e Arbeit mit Kennlinien und/oder Datenblattern

* Spannungsteiler, Dimensionierung, OPV-Schaltung
* Technikethik
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