FLOTENBAUER: Peter Wiefen

Elektronisch gesteuerte mikrotonale GroBe Bassflote &

Elektronisch sich selbst steuernde und spielende
mikrotonale Kleine Bassflote

|dee und Realisierung — Peter WiEBenthaner

Nachdem ich mit der Elektronischen Musik
yhitmachine“ ein dynamisches musikalis-
ches System programmiert hatte, kam mir
die Idee fiir ein neues Projekt. Es miisste
doch moglich sein, eine mikrotonale Flote,
so wie ich sie bisher héndisch spielte,
durch Algorithmen zu steuern. Die Ton-
hohen sollten sich exakt bestimmen lassen
und ein Spiel ermoglichen, in dem Algo-
rithmen die Tonhohen bestimmt unbe-
stimmt vorgeben. AuBerdem sollten die Algo-
rithmen zu einer Variationsmoglichkeit
flihren und zu Uberraschungen, die ,wie
kreativ“ wirken.

Von Anfang hatte ich die Idee von zwei ver-
schiedenen Bassfloten: eine GroBe Bass-
flote, die langsam in ihrer Bewegung ist,
und eine Kleine Bassflote, die das Rohr sehr
schnell in der Lange verdndern kann. In
meiner Vorstellung horte ich diese Floten
schon spielen und die Herstellungs-
prozesse der Floten waren von vagen Kom-
positionsvorstellungen geprégt. Diese Vor-
stellungen begannen sich zu konkretisie-
ren, als es an die Programmierung der Be-
wegung der Rohre ging.

Im Herbst 2016 hatte ich einen Prototyp
hergestellt, eine mikrotonale GroBe Bass-
flote. Der Ausgangspunkt waren zwei
Rohre die ineinander gesteckt wurden, das
innere Rohr wurde mit einem handel-
stiblichen Kopfstiick versehen, das duBere
Rohr passgenau dariiber geschoben. Das
Rohr konnte nun entweder verldangert oder
verkiirzt, der Ton somit héher oder tiefer
gespielt werden. Es war moglich, jede
mogliche Rohrldnge zu bestimmen. Die
Flote konnte so auch ein Intervall von 1 Hz
realisieren. Das Denken in Halbtonschrit-
ten war damit aufgehoben. In dieser Weise
entwickelte ich in den letzten Jahren eine
Piccoloflote, eine GroBe Flote, eine Altflote,
eine Kleine- und eine GroBe Bassflote.
Damit hatte ich fiir meine Idee von Kompo-
sition die Moglichkeiten geschaffen, auch
in sehr kleine Tonintervalle vorzustoBen.
Die Begrenzung durch den Klappenmecha-
nismus war fiir mich tiberwunden und iiber
den rein technischen Aspekt hinaus: Das
temperierte System spielte hier keine Rolle
mehr, denn der Tonraum ist in unendlich
kleine Abstédnde gedacht. Dies filihrte in der
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Folge zu entscheidenden Konsequenzen,
denn das temperierte Referenzsystem war
aufgegeben und damit die 12-Ton-Referenz-
punkte. Die Herausforderung bestand nun
darin, einen Mechanismus zu entwickeln,
der in der Lage war, das duBere Rohr zu be-
wegen und wie konnte die Frequenz ermit-
telt werden, denn die Notenwerte fielen weg
und damit wesentliche Orientierungs-
punkte der bisherigen Musik. Mit welcher
Programmierung konnte ein entsprechen-
der Motor gesteuert werden? Welches war
die geeignete Programmiertechnik hierftir?
Und was konnten nur Orientierungspunkte
in einer Komposition sein, in der es keine
Noten mehr gab? Wie konnte eine solche
Komposition beschaffen sein, die auch ein
Spiel ermoglicht, das frei ist von Motiven
und von einem Ublichen Tonleiterspiel?

Nach einigen Recherchen fand ich heraus,
dass ein Motor, der eine Gewindespindel
dreht auf der eine Mutter befestigt ist, das
auBere Rohr bewegen und somit die
entsprechenden Langen des Rohres an-
fahren konnte. Nach einer Besprechung mit
einem Mitarbeiter einer Firma fiir Antrieb-
selemente bekam ich die Bestatigung, dass
meine Konstruktionsidee durchaus reali-
sierbar wére.

Doch die Verbindung der groBen Bassflite
mit diesem Motor und der Spindel gestal-
tete sich als sehr schwierig und wurde zu
einem fast unlosbaren Problem. Es gab
keine daflir beispielhaften Konstruktion-
sobjekte. Niemand hatte bisher etwas Der-
artiges entwickelt.

Uber Internet fand ich mit »Hackerspace®,
eine Vereinigung, in der sich Ingenieure
aus der Elektronik, dem Maschinenbau, der
Physik, der Fertigungstechnik, der Infor-
matik treffen und dort die verschiedensten
Projekte vorantreiben. Hier konnte ich mei-
ne Vorstellungen diskutieren und dadurch,
was das Entscheidende war, auch in die Tat
umsetzen. Fir die Realisierung stehen im
~Space” 3D-Drucker, Laser-Cutter, Frasmas-
chine, ein Elektroniklabor und vieles mehr
zur Verfiigung. Maschinen, die fiir die Um-
setzung meines Projektes unumganglich
waren und sind. Alle Einzelteile der Flote
habe ich mit einer CAD/CAM Software ent-
wickelt und mithilfe von 3D-Drucker, Fras-

maschine, Laser-Cutter usw. realisiert. Mit
dem ,Trial and Error“ tastete ich mich
voran. Das bedeutete u.a. dass einzelne
Objekt fiir die Konstruktion der Floten
vielfach verandert werden mussten, bis sie
endlich ihre Funktion erfiillten.

Da ich seit einigen Jahren meine audio-
visuellen Kompositionen mit MAX/MSP
und PROCESSING realisiere - MAX ist eine
objektorientierte Programmierung und
PROCESSING ist eine Klasse von JAVA- war
ich mit Programmierungen auf JAVA-Basis
vertraut. So stellte es fiir mich keine beson-
dere Herausforderung dar, auf der Arduino-
Basis einen Schrittmotor zu program-
mieren. Die Programmierung iiber einen
Schrittmotor erlaubt es, die Schritte des
Motors zu zdhlen. Jede ermittelte Rohrlange
hat ihre entsprechende Frequenz und es
kann eine Liste Frequenz/Rohrlinge er-
stellt werden. Fiir die zwei elektronischen
Floten ermittelte ich in der Folge die ent-
sprechenden Verhédltnisse von Frequenz/
Rohrldnge/Motorschrittzahl. Auch fand ich
heraus, welche Frequenzen mit welchen
Noten z.B. mit F, G oder A korrespondier-
ten. Da jedoch in den verschiedenen Tem-
perierten Systemen ein- und dieselbe Note
mit unterschiedlichen Frequenzen Korre-
spondieren kann, sind Noten fiir die Pro-
grammierung meiner Floten nicht brauch-
bar. Entscheidend ist das Verhéltnis Fre-
quenz/Rohrlange/Motorschritte.

Fast zeitgleich zu diesem Konstruktions-
prozess arbeitete ich an einem Patch in
MAX/MSP fiir die Komposition mit der
noch zu konstruierenden GroBen elektron-
isch gesteuerten mikrotonalen Bassflote. In
diesem Patch wird die aktuelle Frequenz
oder der Ton den ich spiele in real-time
delektiert, die Frequenz als Zahlenwert
dargestellt. Diese Frequenz oder dieser Ton
wird dann in seiner Tonhohe mehrfach
transformiert; in einen hohen- und einen
tiefen Tonraum. Beim Spiel einer bestimm-
ten Frequenz werden zwei Frequenzen in
der gleichen Tonhohe erzeugt. Diese bewe-
gen sich dann in einem mikrotonalen Inter-
vall um die real gespielte Frequenz. Ver-
schiedene Randoms, die die sog. Brownsche
Molekularbewegung imitieren, lieferten in
MAX/MSP die dazu nétigen Datenstrome
und die Voraussetzung fiir Unvorherseh-



bares. Das war der Beginn der Komposition
ycombination with visual support*.

Fast ein Jahr spater, die elektronische Flote
war hergestellt, programmierte ich diese
Flote fiir den amerikanischen Komponisten
Phill Niblock. Dessen neue Komposition en-
thalt als einen Teil den Flotenpart ,,#9(num-
ber nine)* die sich in mikrotonalen Inter-
vallen entwickelt. Die Programmierung
kann eine Rohrlange/Frequenz bestimmen,
die dadurch exakt spielbar ist. Niblock’s
Komposition unterteilt den Halbtonschritt
in acht 10-Cent-Intervalle und einen 20-
Cent-Intervall, wobei das 20-Cent-Intervall
genau in der Mitte des Halbtonschrittes
liegt. 50 Cent hoher oder tiefer bedeuten,
dass das Intervall genau in der Mitte von
einem Halbtonschritt liegt, gleich ob der
Ton eine Frequenz von 200 Hz beinhaltet
oder von 2000 Hz. Fiir die ,electronically
steered micro tonal big bass flute“ be-
deutete dies Folgendes in Bezug auf
Niblock’s Komposition: es wurden auf
Grund einer temperierten Skala die Note zu
meinen Frequenz/Rohrlangen/Motorschrit-
ten in Beziehung gesetzt. Ein Beispiel: die
Frequenz 170 zu 159,5 Hz betragt 10,5 Hz,
fast genau ein Halbtonschritt. Diese 10,5 Hz
wurden in 9 Einzelschritte unterteilt.
Dieses Intervall von 10,5 Hz umfasst 3000
Motorschritte. Mit 3000 Werten konnte ich
wesentlich genauer die Cent-Unterteilun-
gen erreichen. Da bei einem Flotenspieler
der Ton um 1 bis 2 Hz differiert, der Atem
weist eine gewisse Schwankung auf und
auch die Anderung der Raumtemperatur
verandert die Tonhohe um ca. 3 Cent. Bei
einem Intervall, das ,nur“ 10,5 Hz Dif-
ferenz fiir den Halbtonschritt enthalt, fiihrt

Die sich selbssteuernde und selbst-
spielende kleine mikrotonale Bass-
flote mit Geblase-Box, Elektronik-
gehéuse, Mikrophon-Shield und
Detail des Halteobjektes mit dem
Anblasschlauch an der Schneiden-
kante.

ein 10-Cent-Intervall zu ca. 1 Hz? Wie auch
immer, die Anndherung an die ,richtigen
Werte“ war jetzt wesentlich genauer, als
mit der ungefahren, durch das Horen ermit-
telten Intervalle. Umgerechnet in Motosteps
bedeuten 10 Cent ca. 280 Steps. Das Pro-
gramm fiir die Motorsteuerung die Motor-
steps fiir die jeweiligen Intervalle exakt er-
mitteln und die nachste Rohrldange tiber den
Motor anfahren, s. Bild der GroBen Bass-
flote und den Ausschnitt der Program-
mierung. Auf diese Weise wurde die Kom-
position ,#9(number nine)“, von Phill
Niblock fiir die GroBe Bassflote im Hinblick
auf die Intervall-Ermittlung programmiert.
Kann nun ein winziges Intervall wie 1 Hz
gehort werden, hat dies einen Sinn? Diese
kleinen Intervalle betten sich bei Phill
Niblock in das Gesamtgeschehen ein und
bildet mit den Tonen der anderen Instru-
mente eine dichte Frequenz-Wand von den
tiefen Frequenzen bis in die hohen Fre-
quenzen. In vielfaltige Toncluster von un-
terschiedlich nah beieinander liegenden
Frequenzen erhdlt der Zuhorer einen Ein-
blick in eine komplexe Obertonstruktur.
Das Spiel mit einer ,normalen Flote* - ich
spielte bisher 4 Mal bei Phill Niblock Flote
- ist auBerordentlich schwierig. Die Fre-
quenzen erzeugen eine starken Druck auf
die Mundmuskulatur und manchmal ist es
unmdoglich einen Ton zu spielen, die Reso-
nanzen verhindern das Zustandekommen
einer Tonbildung. Die elektronische Flote
ist in soweit hilfreich, da sie die Rohrldnge
durch die Programmierung ermittelt,
wesentlich genauer das Intervall bestim-
men kann und der Motor diese Rohrldnge
anfahrt.

Ausschnitt aus der Programmierung:

// es
d=279; // +40 Cent 159,263 3202
tBack();
d=279; // +30 Cent 158,333 3481
tBack();
d=279; // +20 Cent 157,413 3760
tBack();
d=279; // +10 Cent 156,483 4039
tBack();
d=279; // -es- 155,563 4318
tBack();
d=260; // -10 Cent 154,693 4578
tBack();
d=260; // -20 Cent 153,823 4838
tBack();
d=260; // -30 Cent 152,953 5098
tBack();
d=260; // -40 Cent 152,073 5358
tBack();
// d
d=260; // +40 Cent 150,322 5873
tBack();
d=260; // +30 Cent 149,442 613
tBack();
d=260; // +20 Cent 148,572 6393
tBack();
d=260; // +10 Cent 147,702 6653
tBack();
d=260; // -d- 146,832 6913
tBack();
d=300; // -10 Cent 146,012 7213
tBack();
d=300; // -20 Cent 145,182 7513
tBack();
d=300; // -30 Cent 144,362 7813
tBack();
d=300; // -40 Cent 143,532 8113
tBack();

Wir sehen in der ersten Spalte die Werte fiir
die Steps und die Angabe fiir die Bewe-
gungsrichtung und in der zweiten Spalte
die vorgeschriebenen Werte Cent/Frequenz/
Positionswert fiir die Intervalle in Steps.

Doch zuriick zu der Entwicklung. Die Pro-
gramme, die ich in der Folge fiir die GroBe
Bassflote schrieb, sind jeweils der Kern
meiner jeweiligen Kompositionsidee. In der
Programmierung werden durch eine
Vielzahl an Zufallsgeneratoren, die in
eingeschrankten Ranges Zahlenwerte bes-
timmt-unbestimmt ermitteln, die Ldngen
des Rohres veranlasst. Daten des gespielten
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Tones ermitteln in real-time, ob der nachste
Ton hoher oder tiefer gespielt werden soll.
Dabei ist bei dem Spiel dieser Flote irri-
tierend, dass die Verdnderung der Rohr-
lange durch ein Programm und nicht durch
einen Spieler erfolgt. Das Programm ent-
scheidet mit, ob und wann das Rohr ldnger
oder kiirzer wird und bestimmt damit die
Lange des zu spielenden Tones. Diese Form
der Intervall-Bestimmung erforderte ein sich
einlassen auf die Resonanz der Flote, eine
lockere Gespanntheit beim Spiel. Heute, nach
fast einem Jahr des Spiels mit diesen
Floten, stellt dies fiir mich keine Schwierig-
keit mehr dar. Ich kann mich jetzt voll auf
die klanglichen Momente wie Lautstérke-
und Klangfarben-Anderung, Akzentuierun-
gen, Uberblasen in verschiedene Register,
Zirkuldratmung u.v.m. konzentrieren.

Die GroBe Bassflote konnte im Dezember
2016 erstmalig im Konzert gespielt werden.
Nach diesem Konzert konzentrierte ich
mich auf die Konstruktion der Kleinen
Bassflote. Wesentliches Merkmal: sie sollte
sehr schnell eine ndchste Rohrldnge real-
isieren konnen. Das fiihrte zu einer Kon-
struktion, die wesentlich aufwendiger war
und viele neue Schwierigkeiten mit sich
brachte. So musste z.B. das duBere Rohr
parallel zu der Spindel in einer mit einem
Gleitlager versehenen Halterung gefiihrt
werden. Doch immer wieder klemmte diese
an sich geschmeidige Fiihrung. Oder die
Gewindespindelmutter in dem Fiihrungs-
objekt klemmte. Sie musste einerseits fest
und andererseits beweglich sein. Ich kon-
nte heute nicht mehr sagen, wie oft allein

dieses Objekt in der Konstruktion veran-
dert und wieder ausgedruckt wurde. Dann
musste der Motortreiber ein hoheres
Drehmoment entfalten konnen und die Pro-
grammierung fiir die ,Fahrten“ war da-
durch wesentlich umfangreicher. Auch die
Programmierung der Endschalter lies sich
nicht so realisieren, wie ich es mir ur-
spriinglich vorgestellt hatte. Schwierig war
die Programmierung der schnellen Bewe-
gung, damit sie ins richtige Verhaltnis zum
Start oder zur Bremse gebracht wurde. So
gab es noch viele weitere Probleme, die ich
zu bewdltigen hatte und mehr als einmal
wollte ich diese Konstruktion aufgeben. Die
Programmierung ist zu jedem Zeitpunkt in
der Lage, die aktuelle Rohrlange auszu-
geben und damit die Frequenz. Nach jeder
abgeschlossenen ,Fahrt“ des Rohres wird
der Wert fiir die Position neu ermittelt und
dokumentiert.

Nach Fertigstellung konnte ich die Kleine
Bassflote, wie auch die GroBe Bassflote auf
der MAKE Frankfurt, einer Entwickler-
messe, die im Marz 2017 stattfand, vor-
stellen. Sie war in der Lage, sich durch sich
selbst zu verandern, d.h. Daten des gerade
gespielten Tones wurden genutzt, um die
nachste Rohrldnge zu ermitteln. Wéahrend
die GroBe Bassflote ein Spiel realisieren
kann, das im Hinblick auf die Tonhohen-
Anderung ,wie auf der Stelle zu stehen
scheint“, ist die Kleine Bassflote in der
Lage, sehr schnell groBe oder kleine Ton-
hohen-Anderungen zu ermdoglichen. Damit
war mein anfangliches Ziel erreicht, eine
zweite elektronisch gesteuerte Flote herzu-

Grof3e elekironisch gesteuerte mikrotonale Bassflste
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Die sich selbsstevernde und selbstspielende
kleine mikrotonale Bassfléte mit Gebldse-Box,
Halteobjekt fir den Luftschlauch, Elekironik-
gehduse, Mikrophon-Shield, Switche rechts
und links, kleines Halteobjekt -silber- fir das
innere Rohr, groPes Halteobjek fir das
&uBere Rohr und die Gewindespindelmutter,
Motor mit Gewindespindel, tber dem Motor-
block das Objekt fir die Fihrung des dube-
ren Rohres, Auflage der Fléte auf der Metall-
schiene beim Spiel.

Unter der Metallschiene sind rechts und links
die Objekthalter fir die elekironischen
Switche, die das sich bewegende gréBere
silberfarbene Obijekt auf einen elekirischen
Impuls hin stoppen und das &uPere Flsten-
rohr wieder in die Gegenrichtung bewegen.
Ganz rechts ist der Motorblock zu sehen,
der die Gewindespindel anfreibt und damit
das grobere silberfarbene Objekt bewegt,
auf dem das éGuBBere Rohr befestigt ist. Diese
Objekt hat ein komplexes "Innenleben”. Die
sich darin befindende Gewindespindelmutter
muss einerseifs fest und andererseits beweg-
lich sein, sonst kann sich das @uBere Rohr
nicht bewegen und der Mechanismus
klemmt.

In dem Gehause - linke Hand halt dort die
Flste - befindet sich der Microcomputer und
ein Stever- und Treibershield fir den Motor.
Hier sind angeschlossen:

Rotes Kabel — die Steuerung fir den Lifter;
Vorderes farbige Kabel — die von dem
Mikrophon aufgenommen analogen Enve-
lope-Daten, die hier als digitalen Datenstrom
zum Microcomputer gesendet werden;

Das hintere farbige Kabel - hier werden die
Daten fir die Bewegung des Motors iber-
tragen und die dazu notwendige Stromstdrke
fur die Bewegung der Gewindespindel;

Die Kabel fir die Switche — sie sind in der
Metallschiene in der Nut unfergebracht,
l6sen einen elekirischen Impuls aus fir die
beiden Referenzpunkie damit der End- und
Anfangspunkt erkannt und berechnet wird.

stellen, die sich, in einem gewissen Rah-
men, selbst steuert, dhnlich eines dynami-
schen Systems. Auf der MAKE spielte ich
mit Kindern, die kein Instrument erlernt
hatten, mit dieser Flote. Die Kinder schlu-
gen mit Holzstdben und der Klang der
Schldge ermittelte die jeweils nachste Rohr-
lange, ich blies die Flote. Da die Flote in



real-time auf die Schldge reagiert, konnten
die Kinder ihre Aktion mit der Reaktion der
Flote in Einklang bringen. Sie hatten sicht-
lich Freude daran.

Der néachste Schritt: Ein Fléte, die sich nicht
nur selbst steuert in Bezug auf die Tonhdhe,
sondern die sich auch selbst anblést. Dafiir
konstruierte ich ein Halte-Objekt am Mund-
stiick, das mit Hilfe eines Schlauchs Luft
iiber ein Gebldse auf die Schneidekante
blast. Das Gebldse ist so programmiert,
dass durch die Daten des gerade gespielten
Tones nicht nur die nachste Linge des
Rohres ermittelt wird, sondern auch die
Starke des Luftstroms. Die Flite kann nun
sehr leise Tone spielen, sehr starke Tone,
sie kann mehrfach iiberblasen und sie
kann Pausen realisieren. Sie agiert wie ein
dynamisches System: Dies ist die Voraus-
setzung zum ndchsten Schritt.

Die Programmierung der ,Kleinen Bass-
flote” gestaltete sich weit schwieriger, denn
die Anzahl der Konstruktionselemente, die
in die Programmierung eingebunden wer-
den mussten war groBer und das Zusam-
menwirken komplexer. Das Programm hat
jetzt einen Umfang von ca. 1500 Programm-
zeilen und wird sich noch durch ver-
schiedene MaBnahmen erweitern. Hinzu
kommen weitere Maoglichkeiten fiir die
Regelung des Luftstroms bei einem interak-
tiven Spiel und Anpassungen der Ran-
dom’s, um die Idee des wie ,kreativ seins®
der Flote zu verbessern.

Hier eine kleiner Ausschnitt aus der Pro-
grammierung fiir Ermittlung des nachsten
Intervalls und der ,Fahrt*:

[/ HiE A Fahrt vom
Motor zum Kopf 3
HHHH
if (value > 10 && value <= 50) {

// Wenn Value groBer Value-Wert 1 oder kleiner
// Value-Wert 2 dann

delay (timel);

DirLowSumNullY();
// Setzt die Summe auf Null

ZGrosseSchritteMotorKopfDreiY();  // 6 zwe
ZGrosseSchritteMotorKopfZweiY(); // 5 zwp
ZSehrGrossMotorKopfY/(); // 4 zwk
ZGrosseSchritteMotorKopfY(); // 3 zwf

ZNichtSoKleineSchritteMotorKopfY();

// 2 zwn
ZKleineSchritteMotorKopfY();

// 1 zwm - Steps am Kopf
ZKleineSchritteKopfMotorYY();

// 1 zwm - Steps am Motor
UebergabeYWertAnYA();

// Ubergabe der y-Werte an ya
ZaehledieYAwerte();

// Hier werden die ya-Werte summiert
AktuellePositionVonX();

// Hier wird die aktuelle x-Position ermittelt
AktuellePositionVonY();

// Hier wird die aktuelle y-Position ermittelt
digitalWrite(13, HIGH);

// Der Motor wird ausgeschaltet
delay (60);

// Das delay ermoglicht die korrekte Ermittlung

// der aktuellenPosition - noch den niedrigsten
//Werte ermitteln
}

[/ #H A Fahrt vom
Kopf zum Motor 4
HH#HHH
if (value > 50 && value <= 100) {
// Wenn Value groBer Value-Wert 1 oder kleiner

// Value-Wert 2 dann
delay (time3);
DirLowSumNullX();

// Setzt die Summen auf Null

GrosseSchritteKopfMotorDreiX(); // 6 we
GrosseSchritteKopfMotorZweiX(); // 5 wp
SehrGrossKopfMotorX(); // 4 wk
GrosseSchritteKopfMotorX(); // 3 wf

NichtSoKleineSchritteKopfMotorX(); // 2 wn
KleineSchritteKopfMotorX();

// 1 wm - Steps am Kopf
KleineSchritteMotorKopfXX();

// 1 wm - Steps am Motor
UebergabeXWertAnXA();

// Ubergabe der x-Werte an xa
ZaehledieXAwerte();

// Hier werden die xa-Werte summiert
AktuellePositionVonX();

// Hier wird die aktuelle x-Position ermittelt
AktuellePositionVonY();

// Hier wird die aktuelle y-Position ermittelt
digitalWrite(13, HIGH);

// Der Motor wird ausgeschaltet
delay (60);

// Das delay ermdglicht die korrekte Ermittlung

// der aktuellenPosition - noch den niedrigsten

//Werte ermitteln

}

Hier wird vielleicht fiir den Nicht-Program-
mierer ersichtlich, dass die Position des
Flotenrohres zu jedem Zeitpunkt bekannt
ist und damit die Frequenz, die gerade
gespielt wird.

Die Kleine elektronisch gesteuerte und sich
selbst spielende mikrotonale Bassflote kann
in folgender Weise aktiv werden:
1. Sie wird durch die Tone eines anderen
Instrumentes gesteuert;
2. sie wird durch die Tone, die mit ihr
gespielt werden, gesteuert und
3. sie wird durch die Tone, die mittels des
Geblases erzeugt werden, gesteuert.
Dieses Instrument kann somit in einem
kiinstlerischen Zusammenhang auf viel-
faltige Weise seinen Platz finden: Es kann
interaktiv durch verschiedene Instrumente
bespielt werden, es kann durch eine/n
Flotistin/ten gespielt werden oder es kann
sich selbst in einer Installation spielen.

Diese 1.5 Version wurde erstmalig am 10.
und 11. November in Frankfurt beim SKOP-
Festival ,Musik mit gewohnten Mitteln“
prasentiert. Dabei wurde sie einmal durch
ein anderes Instrument gesteuert, ein an-
deres mal wurde sie in der verdnderten
Komposition ,combination with visual sup-
port® gespielt.

In der Interaktion mit dem Violinautoma-
ten von Karl F. Gerber. steuerten die Klang-
daten der Flote die Ereignisse des Violin-
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automaten und die Klangdaten des Violin-
automaten die Ereignisse der elektronischen
Flote. Ein Zusammenspiel von Maschinen.
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