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;;f Zwei nach hinten versetzte Rader und ein

;’ AufstlUtzpunkt wie bei einem Rollstuhl
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‘lf Eine Anhangerkupplung wie sie bei Autos fur
Anhanger und Wohnwagen benutzt wird
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Ein Loch fur einen Filzstift um zu zeichnen
wie bei den Maschinen, welche
Markierungslinien auf die Strasse malen
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Anbaustellen flur Bauklotze auf der Hulle und
auf den Radern um eigene Aufbauten

anzubringen, wie zum Beispiel eine Seilwinde
fur einen Kran
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Abstandssensoren welche Hindernisse
erkennen wie bei den Einparkhilfen bei Autos
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Bodensensoren welche verhindern in ein
Loch zu fallen wie bei Staubsauger-Robotern
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Ein Temperatur—Sensor wie bei einem
digitalen Termometer
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Ein Mikrofon und ein Lautsprecher wie bei
einem MP3-Playern
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Eine Infrarot-Fernsteuerung wie bei einem
Fernsehgerat



Ein Beschleunigungs-Sensor, welches die
Lage des Roboters feststellen kann, wie bel
mobilen Geraten um den Bildschirm zu
drehen




Der Beschleuniguns-Sensor kann auch
Schlage erkennen wie bei Airbags in Autos
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Ein Beschleunigungs-Sensor kann den freien
Fall feststellen wie bei Laptops mit Fallschutz
far Harddisks
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Beruhrungsempfindliche Tasten wie bei

Mobiltelefonen oder Tabletts
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‘lf Beliebig einfarbbare Oberflachen wie bei
Bildschirmen



Fragen ?
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