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Abbildung 1 - Taskboard




1 Motivation

Fiir unser Projekt haben wir gezielt nach einem Bereich gesucht in dem mit Informati-
on gearbeitet wird. Es sollte ein Arbeitsfeld sein, in dem heute digitale und analoge
Methoden gleichermafien gebraucht werden. Fiindig sind wir im Bereich der personli-
chen Aufgaben- und Terminverwaltung geworden.

Eine grofie Anzahl an Menschen benutzt heute elektronische Kalender. Klare Vor-
teile sind hier: standige Verfiigbarkeit tiber das Internet und mobile Gerédte, Termine
werden auf allen Plattformen synchron gehalten und Erinnerungsfunktionen helfen
vor dem Vergessen.

Allerdings haben diese Kalender auch einige Nachteile, Eintrage sind oft schwer
lesbar, ein Riickblick oder eine Vorschau auf die zukiinftigen Ereignisse ist oft um-
standlich zu erreichen und technische Einstiegsbarrieren verhindern die ,Walk-by”
Nutzung. Daher vertrauen viele Menschen noch auf analoge Losungen. Die Vorteile
dieser sind meist die Nachteilen der elektronischen Kalender und vice versa.

Ideal ware daher ein Kalender, der die positiven Eigenschaften von beiden Kalen-
dertypen in sich vereint. Daher hatten wir uns entschlossen, einen Prototypen zu ent-
werfen, mit dem wir einen neuen Ansatz probieren, der sich zwischen den Welten be-

wegen soll.

2 Projektablauf

2.1 Brainstorming
Ausgehend von dem erkannten Bediirfnis starteten wir drei Brainstorming-Runden
um zu erfassen welche Merkmale unser Prototyp haben sollte. Hierbei entstanden die
ersten Ideen und die Marschrichtung fiir unser Projekt wurde festgelegt.

In drei Runden sammelten wir zu Zielen, Methoden und Einschrankungen jetziger
Losungen der personlichen Aufgabenplanung Ideen. Die Ergebnisse sind in Tabelle 1

dargestellt.



Methoden/Ziele

Uberblick
Viele Daten im

Auge behalten

Planen
Arbeitsaufwand ab-
schétzen

Zeitplan Entwickeln

Immer

im Auge /

Griffbereit

Notizbuch/Kalender Oft schlechter Gut zu beschriften Keine Aktive Kann immer
tiberblick und erweiterbar (Post ~ Rolle mitgenommen
It's) werden
Wandkalender Guter Uberblick  Je nach Aufgabe gut Visuell immer Fest montiert
moglich moglich Prasent
Elektronischer Kalen- Oft schlechter Aufwendige Interak-  Gute Erinne- Immer abruf-
der z.B. Online, Uberblick tion rungsfunktionen  bar, aber nicht
Smartphone auf verschiede- unmittelbar
mit Synchronisation nen Kanalen
Sekretér/-in Nicht unmittel-  Gute Planungskom- Beste Erinne- Nur wenn
bar petenz rungsfunktion verfiigbar

(Situativ, Sozial)

Tabelle 1 - Methoden-Ziele Matrix

Wiéhrend der ersten Runde hatte sich gezeigt die Griinde (hier Ziele) der Aufgaben-
planung sind: Uberblick behalten, Planung ermdglichen, Erinnerung zu Ereignissen
bekommen und das alles bei standiger Verfiigbarkeit.

Die griinen Felder sind die besten Merkmale in den vier jeweiligen Kategorien.
Es ist offensichtlich, dass nicht alle Merkmale gleichzeitig erfiillt werden konnen. Es
wurden daher drei Ideen von uns entwickelt, die unterschiedliche Anforderungen er-
fullen. Das sind: ein Elektronischer Wandkalender, eine Clevere Post It's Timeline und
ein mit Aufgaben-werfender-Roboter (siehe Abbildung 2). Hinter den Ideen stehen im
Wesentlichen Modifikationen der bisherigen Methoden. Der Wandkalender blieb in
seiner Grundform erhalten und wurde durch Elektronik erweitert und konnte so zu-

satzlichen Nutzen bekommen, der elektronischen Losungen vorbehalten



Abbildung 2 - Poster | Ideen Brainstorming

war. Bei dem Roboter lag der Fokus auf der Erinnerungsfunktion. Als Vorbild hatte er
den Sekretdr, der sehr gut auf aktuelle Situationen und Umstdnde eingehen und auch
Notfalls mit Nachdruck auf Wichtiges hinweisen kann. Der Roboter hitte auch die

Fahigkeit bekommen sollen auf sozialen Ebene zu kommunizieren.

2.2 lIdee
Fiir unseren Prototypen entschieden wir uns dafiir die Ideen 1 und 2 zusammenzu-
bringen und weiterzufiihren. Die Idee stiitzt sich auf drei Schliisseleigenschaften:

* Ubersichtlichkeit

* Planung

¢ Handhabbarkeit



Der Ansatz war, freien Platz fiir gut handhabbare Informationseinheiten zu schaffen.
Information (hier Aufgaben) werden im Raum greifbar und koénnen frei angeordnet
werden. Die Elektronik ermdglicht das Erkennen der Informationseinheiten und kann

die Information digital weitergeben.

2.3 Konzept

Dieser oben genannte Raum, spannte sich bei uns iiber die sieben Spalten mit jeweils
vier Reihen fiir vier Aufgaben, die an diesem Tag erledigt werden sollen. Uber jeder
Tagesspalte sind drei LEDs angebracht, die den Aufwand an diesem Tag nach dem
Ampelsystem anzeigen.

Eine Task wird durch einen handlichen Kontaktschalter realisiert, der je nach Stel-
lung auf einem der Felder verschiedene Kontakte verbindet und so wie ein Drehschal-
ter zur Eingabe benutzt werden kann. Diese Task-Elemente haben verschiedene De-
ckelfarben (rot, gelb und griin), die man fiir seine personliche Organisation verwenden
kann, z.B. Prioritaten (rot=hoch, gelb=mittel,...). Auf die Deckel kénnen zuséatzlich No-
tizen geschrieben werden.

Wenn eine neue Aufgabe hinzu kommt, nimmt man ein Task-Element und bringt
es an dem Zeitpunkt an, wann man es erledig haben will. Das Board reagiert mit blin-
ken der LEDs. Die Stressanzeige aktualisiert sich. Immer wenn ein Kontakt hergestellt
oder geldscht wird piepst der Buzzer kurz, um dem Nutzer Feedback iiber die Veran-
derung oder moglichen Wackelkontakt zu geben, je nach Knopf leuchtet die innen lie-
gende LED. Damit kann der Nutzer seine Eingabe nachvollziehen.

Das Display (8x8 LED Matrix) zeigt einen Balken an. Hier ldsst sich der Arbeits-
aufwand anzeigen. Den Knopf im Uhrzeigersinn gedreht, erhoht die Anzahl, gegen
den Uhrzeigersinn, verringert die Anzahl der Balken. Wenn die Hochstzahl erreicht ist
blinkt das Display. Beim Anzeigen des letzten Balkens und Drehen des Schalters gegen
den Uhrzeigersinn erscheint ein "X" auf dem Display. So wird angezeigt, dass der Ein-
trag geloscht wurde und der Tangible kann daraufhin vom Board entfernt werden.
Der Task muss nicht jedes Mal , ausgedreht” werden um ihn entfernen zu konnen, das
Board tiberpriift regelmafsig alle Kontakte und 16scht die Eintrdage von nicht mehr vor-

handenen Tasks.



Um die aktuelle Einstellung eines Tasks anzuzeigen, unterbricht man den Kontakt
eines Knopfs kurz, z.B. mit leichtem antippen des Tangibles, und der gespeicherte
Wert wird angezeigt. Wenn der Knopf gedreht wird, wird der Wert direkt er-
hoht/gesenkt.

Die Information, die das Board erkennen kann, konnte fiir weitere Verwendung
an andere Stellen geschickt werden. Damit lassen sich Gerdte synchronisieren, an an-
deren Stellen auslesen und schaffen damit den Sprung in die digitale Welt. So wird das
Board Schnittstelle zwischen einer haptischen Planung am Schreibtisch und einem
grofseren digitalen Managementprozess. Leider kamen wir nicht mehr zu dieser Funk-
tion bei der Umsetzung. Aber das oben beschriebene Konzept ldsst sich in diese Rich-

tung erweitern und ist auch dahingehend gedacht.

2.4 Planung
Fiir die Umsetzung brauchten wir folgende Komponenten, die wir in dhnlicher Reihen-
folge (teilweise parallel) gebaut haben:

*  Board mit 84 Schaltern (12 x 7)

* LED-Leiste mit 21 LEDs (drei pro Tag)

* 2 Shirt Register Blocks

* Tangibles (Task Elemente)

* 8x8 LED Matrix und Piezo-Buzzer

Daneben musste Code zur Steuerung der Elemente geschrieben werden.

2.5 Hardware

2.5.1 Board

Fiir das Board wurde eine einfache Pressspanplatte als Grundplatte verwendet. Die
Kontaktstellen auf den Feldern bestehen aus je drei Reifizwecken und einer Unterleg-
scheibe in der Mitte, sodass je eine Reifizwecke und die Unterlegscheibe einen offenen
Schalter ergeben und mit den Tangibles geschlossen werden. Die Unterlegscheibe ist
der Haltepunkt fiir den Magneten.

Jede Reifszwecke wurde auf der Riickseite verkabelt, um diese mit Strom zu ver-
sorgen oder um Strom zu messen. Insgesamt enthalt der Wochenplaner 112 Kontakt-

stellen mit 84 Schaltern.
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Abbildung 3 - Schaltung der Kontakte

Die drei Kontakte eines Feldes wurden auf verschiedenen Zeilen angebracht (siehe
Abbildung 3), damit ist gewahrleistet, dass auch jeder Kontakt unterschieden werden
kann. Die Schalter sind nach dem Prinzip einer Keyboardmatrix geschalten. Die Reihen
1 bis 12 werden durch das , KeyShiftregister” (Key von Keyboard) angesteuert, das im
Takt einzelne Reihen schnell hintereinander aktiviert. Die Spalten A bis G sind mit den
Pins (Pin AO bis A5 und Pin 4) des Arduinos verbunden, an denen Strom gemessen
wird, falls zwischen den Reihen 1-12 und den Messpunkten A — G Kontakt besteht. Da
wir zu jedem Zeitpunkt wissen in welcher Reihe Strom flieft und an jeder Spalte Strom
messen, konnen wir die geschlossenen Kontakte erkennen. Der Vorteil der Keyboard-
matrix ist, dass mit dieser Schaltung weniger Ein- und Ausgangsleitungen bendtigt
wurden.

Es ist nur zu vermeiden, dass Strom gegen die gedachte Richtung fliefit, wenn z.B.
Kontakte im rechten Winkel geschlossen werden. Nehmen wir an es gibt Kontakte auf
den Positionen Al, A4 und auf B4. Wenn nun Zeile 1 aktiv, ist kann auf A Strom ge-
messen werden, wie zu erwarten war, aber iiber die Verbindung A4 kann auch Strom
in Leitung 4 (,Rickwarts durch den Kontakt”) fliefen und auch in B Strom gemessen
werden. Das kann mit Hilfe von Dioden in der Leitung verhindert werden. Wir haben
wie oben erwahnt Leuchtdioden in die Schalter verbaut, die damit einen zweiten Nut-

zen bekommen.
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Um die Messung zu verbessern, wurde die Leitung zwischen den Messpunkten
und den Arduino Pins mit kleinen Widerstanden (wir verwendeten 470 ) geerdet. Im
Code steuert diese Funktion die Methode ScanKeyboard.

Zur Anzeige des Stresslevels wurden tiber jeder Spalte drei LEDs angebracht
(griin, gelb, rot). Eine 8x8 LED Matrix kann Text anzeigen und, bei uns, das Arbeitsvo-

lumen. Der Piezo-Buzzer gibt bei Kontakt Feedback.

GTMMoOOmE

Made with [ Fritzing.org

Abbildung 4 - Gesamtlayout

Abbildung 4 gibt einen Uberblick iiber die Gesamtschaltung, wobei die Leitungen zum
Board nur durch die Ziffern und die Buchstaben angedeutet werden. Ebenso die bei-

den Datenleitungen der LED Matrix. Eine grofiere Darstellung desselben Bildes ist in

Anhang 1 zu sehen.



12

2.5.2 Shift-Register

Im Prinzip konnte man alle ausgehenden Leitungen direkt an den Arduino anschliefien
, dazu brauchten wir aber jede Menge Pins am Arduino, da hier nur eine begrenzte
Anzahl zur Verfligung steht, haben wir Shift-Register (Typ 74HC595) verwendet, so
kann man mit drei Pins am Arduino acht Ausgange iiber das Shift-Register einzeln
ansteuern. Shift-Register konnen auch hintereinander geschaltet werden, damit lassen
sich beliebig viele Leitungen steuern. Fiir die Steuerung der LEDs wurde ein Block mit
drei Chips erstellt, der jede LED ansprechen kann. Fiir die Kontakte wurde ein Board
mit zwei Chips gebaut um die 12 Ausgange zu schaffen (siehe Abbildung 4).

Ein Nachteil ist die Fehleranfalligkeit der Chips. Wir hatten Probleme bei der Steu-
erung der LEDs. Wenn bestimmte Leitungen aktiv sind (LED an), flackern andere,
nicht angesteuerte mit. Dariiber hinaus waren beim Bau der Schaltungen mit Shift-

Registern Fehler nicht immer leicht zu finden.

2.5.3 Tangibles

Die Kontaktschalter wurden aus Flaschendeckeln und -hélsen gebastelt. Magnete an
der Unterseite halten die Knopfe an dem Board. Einige der Kontaktschalter enthalten
LEDs, sodass das Aufleuchten der LED den erfolgreichen Kontakt anzeigt.

Auflerdem ist ein Wechsel der Deckel durch den Schraubverschluss moglich. So
konnen die Deckel ohne Klebezettel durch welche mit ersetzt werden.

Die Verbindungen zwischen den Tangibles und den Kontakten sind meist recht
wackelig. Daher haben wir verschiedene Kontaktkonzepte ausprobiert, um einen mog-
lichst sicheren Kontakt zu gewéhrleisten, der sich bei Drehbewegungen nicht 16st. Es
hat sich gezeigt, die beste Verbindung gibt ein Knopf mit einem mittelstarken Magne-

ten, einer flachen Unterseite und ohne LED.
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Abbildung 5 - Task Tangible

2.6 Software & Logik

Der Code regelt die Funktionen Schaltung der Teile und interpretiert die Eingaben. In

der Loop-Funktion werden folgende Schritte durchlaufen:

Scan Keyboard (wie oben beschrieben)

Stressanzeige (displayStress)

tiberpriife Veranderung der Felder (checkStatusChange)

interpretiere Veranderungen auf dem Board (checkNewTask)

Felder ohne Kontakt und ohne Bewegung werden Regelmafiig zuriickge-

setzt (isAlive)

Die ScanKeyboard-Methode steuert und tiberpriift die Schalter und speichert das Er-

gebnis in einem Datenfeld. Auf Grundlage dieser Daten wird der Stresslevel angezeigt,

die Daten werden interpretiert und den Spalten zugeordnet. Der Status des Feldes

wird vor jeder Anderung gespeichert, sodass mit dem aktuellen und dem letzten Stand

jeder neue Kontakt als Bewegung oder als neuer Task interpretiert werden kann. So

kann man die Drehbewegungen als Eingabe auslesen. Das Flussdiagramm (Abbildung

6) zeigt den Ablauf.
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yes

add new task to list

Abbildung 6 - Programmstruktur

3 Probleme bei der Umsetzung
Aufgrund der 112 Kontakte die angeschlossen werden mussten und der Shift-Register
hatten wir eine lange Bauzeit. Bevor die Kontakte nicht gebaut waren konnte kein
Code getestet werden. Es gelang uns die Hardware, fehlerfrei zu bauen, jedoch fehlte
die Zeit, um mehr Funktionen zu implementieren.

Eine weitere Schwachstelle des Projekts sind die Tangibles, fiir die wir noch keine
ideale Losung finden konnten.
Da unser Board sehr spat fertig geworden ist, sind die implementierten Funktionen
eher klein ausgefallen.

Das Ausbauen von weiteren Funktionen wére bei mehr Zeit gut umsetzbar gewesen.



4 Aufgabenverteilung

Wolfgang Grof3

Idee

Konzept

elektronische Planung der Umsetzung
praktische Umsetzung

LEDs gelotet

8x8-Matrix gelotet und in das Board integriert
Steckplatine mit Shift-Register fiir LEDs
Programmierung

Doku

Bild- und Videomaterial

Hanna Wehrmann

Konzept
elektronische Planung der Umsetzung
praktische Umsetzung

Schalter am Board integriert

15

Platine mit Shift-Register fiir Schalter auf das Board geldtet und angeschlossen

Programmierung
Doku

Schaltplane mit Fritzing realisiert
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Anhang 1 | Gesamtlayout
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Anhang 2 | Schaltplan

]2

74HC595 "

I

L

Nse®

+
.__‘ z7 I

a Ve A2

@ Qo R

Q3 ) ELI
Q4 oF |13

Qs sT.cp (12

Q6 SH_CP|aL

a7 R 20—
GND Q7 |2
74HC595"

Qi Vee e
e

Q3 Ds 14—
Q4 oF |13 1
Qs st.cp (12

Q6 SH_cp |11

Q7 VRO e
GND a7 |2

74HC595"

*
(g,s"

Q Ve lum']
@ Qo |22
Q3 Ds |24
Q4 O |13
Qs stee 12 |
Q6 SH_CP |1l
Q7 ™R |10
GND Q7 |2

i

Bauted -
ano 1
us
= ss/aay 2 74HC595 L.
=305 A
\l( Q1 Ve &
p— . cc f——y
— 1som 2 @2 Qo A5 e
W
~ _ 4 =2 a3 Ds |14
— - ~
X100 5 —4fas of |13 __——+4+—4 -
= laiia 6 31 Qs sT_cp |12
=1 vas/za n i
—]siea 7 8 SHE
= ovriamd ¥ 8 7] a7 VR 10 —
oq =] Wmd sa 8] onD foral 2
LY/nmd 90
na m
— 74HC595
6¥/WMd 60
o0 10 —4 1 Vee 16—
0LV/INMd 0L oy A A »
WM Ll 0Ny " —-Q Q=9
HYMIZIO Qa1 30— 12 —2{ Q3 Ds |14
"0 ouinpay 1353y 4] Q4 OF |13 L
NIA_ As  Ene —2105 ST.CP 12 L ———11
_ — —8J a6 SH_CP 1L
p—d o7 MR |10
v — 8l aNnD [er ) L
o






