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Zur Gruppe von Personen mit Mobilitätseinschränkungen zählen nicht nur 
Rollstuhlfahrer, sondern auch Personen mit Kinderwaagen, mit schwerem Gepäck oder 
alte Menschen. Die eigenständige Mobilität, insbesondere von Rollstuhlfahrern, wird im 
Alltag immer wieder durch unvorhersehbaren Hindernissen und Barrieren 
eingeschränkt. Dazu zählen etwa zu enge Wege, zu starke Steigungen, zu unebene Wege 
oder zu hohe Bordsteinkanten. Mit Hilfe eines speziellen Routenplaners kann eine 
genaue Vorausplanung der Wege möglich sein. Somit können Hindernisse umgangen 
und Hemnisse, das Haus wegen unvorhersehbarer Barrieren nicht verlassen zu wollen, 
verkleinert werden. Der Routenplaner verwendet dabei die freien Karten‐ und Geodaten 
den OpenStreetMap‐Projektes. Ein Projekt, dass sich zum Ziel gesetzt hat eine freie 
Weltkarte zu erschaffen. 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