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Roboter

B Einachsig
B 2-achsig
M 3-achsig

M So gehst du am Besten vor:

Informieren

Priifen
Uberlegen

Ausprobieren Ausfiihren

Und nun viel SpaR und viel Erfolg!
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Informieren

Uberlegen

Ausfiihren

Ausprobieren

Priifen

M Was ,sagt” die Bauanleitung?
M Gibt es Montagehinweise?
M \Was steht in der Bedienungsanleitung fiir das ROBO Interface und im ROBO PRO Softwarehandbuch

B Wie soll ich vorgehen?
M Was muss ich beachten?

M Nicht gewaltsam montieren!
M Ruhig arbeiten
M Wenn es beim ersten Mal nicht klappt, dann noch einmal neu anfangen.

M Na, ist alles richtig?
I Vorsichtig den Roboterarm bewegen
M Interface mit dem “Interfacetest” priifen (falls vorhanden)

M Ist alles so gelungen, wie es sein sollte?
M Sind alle Teile fest montiert?
W Bewegt der Roboterarm sich richtig (nicht ruckartig)?

Informieren fischertechnik =
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B Roboter sind Maschinen, die menschenahnliche Bewegungen ausfiihren knnen. Was Ist ein

Roboter?
M Sie besitzen genau wie wir Menschen Arme, Gelenke, aber jedoch nur eine Hand.

B Roboter werden gebraucht bei der Herstellung sehr vieler Teile z.B. Autos.

M Bei Arbeiten die fiir den Menschen gefahrlich sind, wie auch bei sich standig wiederholenden
Arbeiten werden Roboter eingesetzt.

@ Schweilen Roboter konnen:
@ Montieren
@ Lackieren

@ Transportieren

... und vieles andere.

M Der tschechische Schriftsteller Karel Capek (1890-1938) hat
ein Theaterstiick geschrieben, in dem menschenéhnliche
Maschinen arbeiten. In seinem Roman R.U.R (d.h. Rossums
Universal Robots), fiihrte er 1920 den eigentlich von seinem
Bruder Josef Capek (1887-1945) geschaffenen Begriff ,Roboter”
ein.

Woher kommt der

Name Roboter?

fischertechnik= Informieren
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Ol'dllllng |st M Die Sortierboxen Art.-Nr. 94828 zusammen mit den Einlegepldnen, die du aus der Bauanleitung
ausschneiden kannst, schaffen mehr Ordnung und machen so das Basteln noch einfacher.
das halbe Leben!

Einzelteilibersicht Onderdelenoverzicht

Spare parts list Lista da piezas

Liste des piéces détachées Resumo de peca individual
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M Denk daran, dass 2um perfekten Roboter mit allen Schikanen noch = ® = ¥ - = Priife als Erstes ob
das ROBO Interface, die Software ROBO Pro und das Netateil fehlen. . - @ - o - -
Natiirlich kénnte man den Roboter auch anders in Betrieb nehmen, aber ? 2 e B = laut Einzelteileliste
die besten Ergebnisse bekommt man immer nur mit Qriginal e "T® T s T8
fischertechnik-Zubehdr. P alles vorhanden ist
o TG r T -
= TR T
SEEE Rl
e
- - 9 . T .
Wichtig!
Fiir den Baukasten Industry Robots Il bendtigst du die ROBO PRO Version 1.1.2.40.
Falls du eine é&ltere Version der Software besitzt, kannst du sie kostenlos updaten. ROBO PRO
Entweder (iber das Hilfe-Menii in ROBO PRO - Neue Version downloaden
oder unter www.fischertechnik.de/robopro/update.html Neue Version
Dazu muss dein Rechner mit dem Internet verbunden sein.
downloaden
In der ROBO PRO Version 1.1.2.40 sind Beispielprogramme fiir alle Modelle sowie ein
Teach In Programm fiir den 3-Achs-Roboter enthalten.

B Zum Prifen ob man bei einem Modell alles richtig il ROBO Interface
angeschlossen hat, eignet sich die Funktion e T
.Interfacetest” in ROBO Pro hervorragend. SchlieRe
2.B. einfach einen Motor an und teste ihn mit dem

.Interfacetest”.

Priifen
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Drei M Du hast jetzt den Baukasten vor dir liegen, aus dem du insgesamt 3 verschiedene Roboter bauen
kannst.

verschiedene
Roboter

SchweilRroboter SchweilRroboter
einachsig 2-achsig
3-Achs-Roboter

M Damit du es am Anfang nicht so schwer hast,
fange mit dem kleinsten Roboter, dem einachsigen SchweiBroboter, an.

Du wirst sehen, das macht schon sehr viel SpaR!
M Arbeite nach der Bauanleitung, die du im Baukasten gefunden hast. Es ist wichtig, dass du immer in
Ruhe arbeitest, sorgfltig bist und nichts mit Gewalt machst. Schaue dir alles gut an, lese alles durch,

bevor du anféngst und du wirst sehen, es klappt wie von selbst.

Alles klar? Ok, los geht’s!

Uberlegen I fischertechnik =
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M Fertig geworden? Klar kein Problem. Wusstest du eigentlich, das man im Internet auch so einige
Sachen dber fischertechnik Modelle erfahren kann?

Da gibt es sogar ein Forum in dem man sich informieren kann, wenn man mal nicht so recht
weiterkommt (www.fischertechnik.de).

M Anleitungen zum ROBO Interface und der Software ROBO Pro findest du in gedruckter Form.

W Mit ROBO Pro (ab Version 1.1.2.40) werden Beispielprogramme fiir jedes Modell des Baukastens Der
mitgeliefert (C:\Programme\ROBOPro\Beispielprogramme\industry Robots 1l).

einachsige
B Wenn du noch nicht so fit bist im Programmieren, schaue dir diese Programme in Ruhe an, tiberlege :
wie sie funktionieren und probiere deine eigenen Programme zu schreiben. Schweil3roboter
M Falls du den Roboter mit anderen Steuerungen und Programmen

bedienen willst, schau bitte in den entsprechenden
Unterlagen nach.

Bevor du den SchweiBroboter
einschaltest unbedingt prifen:
03 Ist die Stromversorgung in Ordnung? [

O Sind die Leitungen richtig angeschlossen '\
(Motordrehrichtung)?

O Sind alle Teile fest montiert?
0 Steht der SchweiRroboter sicher?

O Kann der SchweilRroboter sich bewegen ohne irgendwo
anzustoRen ?

Eine Aufgabe dieser Roboter ist Schweilpunkte anzubringen. Das kann auch dein Roboter. Eine Profi-
Aufgabe fiir dich ware jetzt den Roboter so zu programmieren, dass er an einer gelben Tonne (im
Lieferumfang) Schweifpunkte setzt. Ein Problem? Natiirlich nicht!

Denke dir eigene Aufgaben aus und programmiere sie.

Hier ein Beispiel:

fischertechnike=s | Ausprobieren
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B Wenn der einachsige Schweiflroboter fir dich jetzt
2u einfach geworden ist, solltest du ihn umbauen.

Uberlege doch einmal wie du aus dem ersten
Roboter einen zweiachsigen Schweil3-
roboter bauen kannst. Musst du
eigentlich  alles  wieder
auseinander bauen, oder

sind sie in manchen
Bauabschnitten
schon gleich.

Der 2-achsige

Schweillroboter

M Vergleiche die Bauanleitungen genau und
iiberlege dann wie der Umbau am
schnellsten und besten geht.

Alles klar?

Ok, dann ran an den verbesserten Schweilroboter.

Ausprobieren [JEIi}
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B Schau dir den Schweilroboter ganz genau und in Ruhe an ... Aufgahe

Was meinst du, welche Aufgabe erfiillt ein SchweiRroboter? (Lésungsvorschldge siehe Seite 16)

M Wichtige Bezeichnungen eines Schwei8roboters Wie heiBen
(Losung siehe Seite 16)

diese Teile?

fischertechnik= Il Uberlegen
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Der 2-achsige
SchweiRroboter

-Ubungsaufgabe-

M Fertig? Dann ran an’s Programmieren.

M Vor dem Einschalten gelten genau die gleichen Priif- \
bedingungen wie beim einachsigen Schweifsroboter.

Bevor du den SchweiBroboter
einschaltest unbedingt priifen:

O Ist die Stromversorgung in Ordnung?
0 Sind die Leitungen richtig angeschlossen (Motordrehrichtung)?
O Sind alle Teile fest montiert?

O3 Steht der SchweiRroboter sicher?

O Kann der Schweiroboter sich ohne irgendwo anzustoRen bewegen?

Ausprobieren [ fischertechnik=r
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Der
3-Achs-Roboter

M So, die beiden ersten Roboter waren gut fiir den Anfang.
Jetzt kommt der groRe Roboter.
Arbeite genauso sorgfdltig wie
bisher, und du wirst sehen, der
groBe Roboter wird bald vor dir :‘ :
stehen. ol

M Was du mit diesem Roboter alles anstellen kannst, bleibt deiner Kreativitat iiberlassen. Ob du ihn zum
Kakao umriihren einsetzt oder fiir sinnvolle Arbeiten kannst du selbst entscheiden.

M Wie man diesen Roboter programmiert kannst du auf der nachsten Seite nachlesen. Wichtig ist, dass
es dir Spa8 gemacht hat, den Roboter zu bauen.

M Vergiss nicht, dass jeder Roboter gewartet werden muss. Hinweise dazu findest du auch in der 3
Bauanleitung. {

M Falls der Roboter mal nicht funktionieren sollte, tiberlege ganz genau:

Warum ist der Fehler passiert und wie kannst du sinnvoll priifen, woran es liegt.

Dann gehe systematisch vor, um den Fehler zu finden.

Schreibe dir, wenn ndtig auf, welcher Fehler aufgetreten ist und wie du ihn repariert hast. So erstellst
du dir einen eigenen Wartungskatalog, wie die Profis und der Spall am Roboter bleibt dir lange erhalten!

[l Ausprobieren
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PI'O g ramm ie ren Was ist Teach-In?
des Roboters

B Nun Teach-In ist eine Programmierart, die bei Industrierobotern verwendet wird. Teach (Eingeben)
bedeutet man kann mit den einzelnen Tasten auf dem Bildschirm den Roboter dahin steuern wo man
will.

W Wenn du den Roboter an die richtige Position gebracht hast kannst du die Position abspeichern
(teachen). Wenn alle Positionen eingegeben wurden, kannst du das Programm ablaufen lassen und alles
dreht und bewegt sich. Eine gute Erfindung dieses Teach-In, oder?

"

Ve rsorgungs'spa nnung

Motorgeschwindigkeit

Position:

§I

B =
N | e

Pos -Nr.

|

Ausprobieren fischertechni
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Datei Ansicht Level Fenster Hife
~u b
] ve| | IX]| O|@
—
Programmelemente | f :
Bedienelemente
Zeichnen
Bibliothek
Eigene Bibliothek ;
Geladene Proararm 10

Rmm Pro - [TeachIn]

Dabel Bearbeiten Zeichnen Ansicht Level Fenster Hil
p—

D3| | 2ol (1|3 R0 )]G

Programmelemente Hauptprogramm | ManPos | ManPos X |
Bedienel ke 7 g
e Funkiion | Symbol | Bedienfeld | Eigensc
Bibliothek

Eigene Bibliothek

+ Geladene Proarami lr FAREE Y

aROBO Pro - [TeachlIn]

{0} Datel Bearbeiten Zeichnen Ansicht Level Fenster Hil
D |c3| | 2o| D] O[C
Pr el H
il ]
Funktion | Symbo( Bedienfeld )nemc
Bibliothek
Eigene Bibliothek

Zeichnen
+ Geladene Proarami ( Fi \

+ + + +

Tasten des Bedienfelds:
@ Richtungstasten zur Steuerung des Roboters.
@ Home = Roboter fahrt in Ausgangsposition.

v

varsorgungsspannung
Matorgeschwendi ghe

M Lade das Teach-In Programm

in den Rechner. Es befindet sich unter:
C:\Programme\ROBOPro\Beispielprogramme\
IndustryRobots INTeachIn.rpp

(Ab ROBO Pro Version 1.1.2.40)

M Starte das Teach-In Programm.

W Wihle das Bedienfeld, um den
Roboter zu programmieren.

@ Einfiigen
Position.

@ Uberschreiben/Loschen = Andern von
bestehenden Positionen.

® Pfeiltasten = Springen zur vorherigen/
nachsten Position.

® Play = Programmierter Ablauf wird
gestartet, alle eingefigten Positionen
nacheinander angefahren.

@ Endlos = Ablauf wird standig wiederholt.
Stopp = Ablauf wird gestoppt.

® Pause = Ablauf wird unterbrochen und
bei erneutem Driicken des Buttons

= Speichern der aktuellen

fortgesetzt.

©))

Schnellprogram-
mierung des
3-Achs-Roboters

Laden
Starten

Bedienfeld wéhlen

Tasten des Bedienfelds

Ausprobieren
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Stoppen W Stoppe das Teach-In Programm.

i} Datei Bearbeiten Zeichnen Ansicht Level Fenster Hilfe

D] k| 20| D|EIX] (@

Programmelemente  Hauptprogramm |ManPos| ManPosX] Ma
Bedienelemente -
Zeichnen Funktion |Si‘|‘ﬁbﬂl] Becﬁenfeld] Eigenschaf
Bibliothek
Eigene Bibliothek

Geladene Proarami [7 7 N

r v T T

-

Speichern M Speichere vor dem SchlieRen des Teach-In-Programms die einprogrammierten Pasitionen als Tabelle
in einer .csv-Datei. Du kannst sie dann nach jedem Offnen des Teach-In Programms wieder laden.

Schliet du das Programm ohne die Positionen zu speichern, werden sie geldscht.

ROBO Pro - [TeachIn]

§0} Datei Bearbeiten Zeichnen Ansicht Level Fenster Hife
[ Neu
Offren...
+  Schliefen
i Speichern
+ Speichern unter ...
s

Drucker einrichten...
Fenster drucken...
Ansicht drucken...

Eigenes Bibliotheksverzeichnis

Trennzeichen Fiir .csv Dateien ...

Beenden

1 C:\Programme\ROBOPro!Beispielprogramme\Industry Robots II\TeachIn.rpp
2 S:\fe-t\EntwicklungiROBO Pro Programme\Industry Robots I\ Teachin_150805\TeachlIn.rpp

Ausprobieren [Z}
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M Fiir Spezialisten gibt es hier noch eine anspruchsvolle Aufgabe fiir den 3-Achs-Roboter. Tijrme von Ha noi
Es handelt sich um eine uralte Denksportaufgabe, die sich , Tirme von Hanoi” nennt.

B Geschichte

Ein Manch im Kloster zu Hanoi bekam die Aufgabe 64 Scheiben
vom ersten Turm auf den dritten zu legen. Es gab 3 Ttirme und 64
Scheiben die alle unterschiedlich groR waren und geordnet
vorlagen. Eine schwere Aufgabe aber losbar.

Wir wollen es nur mit 3 und mit gleich grofen Tonnen machen, die zur Unterscheidung mit den Zahlen
1-3 beklebt sind.

Folgende Regeln:

M Es gibt 3 ,Bauplatze” fir Tonnen-Tirme.

B Auf Platz 1 steht ein Turm mit 3 Tonnen 1-3.

M Die Tonnen haben verschiedene ,GroRen” (1 soll die grote, 3 die kleinste sein).
@ Der Turm muss von Platz 1 zu Platz 3 bewegt werden.

@ Es darf jeweils nur eine Tonne und zwar die oberste bewegt werden.

@ Es darf niemals eine ,groRere” Tonne auf einer ,kleineren” Tonne zu stehen kommen
(2.B. die 1 darf beim stapeln NICHT auf der 2 stehen, die 2 NICHT auf der 3).

Viel SpaB beim Knobeln! Wenn du die Mdglichkeit hast im Internet
2u surfen, klicke dich mal durch zum Thema Turm von

Hanoi. Es ist eine schane
Aufgabe! Und wenn der
3-Achs-Roboter dies kann,
werden die  anderen
staunen!

Die fertige Ldsung ist
ebenfalls  bei den
Beispielprogrammen zu
finden.

fischertechnik= Ausprobieren
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Hat doch gut
geklappt!
Toll, was dir

gelungen ist!

Fallen dir noch weitere
Aufgaben fiir deine Roboter ein?
Viel Spal beim Programmieren!

~

= Losung: Lésungsvorschlag:
LOSII llg en: Wichtige Bezeichnungen eines Was meinst du, welche Aufgabe erfiillt ein
Schweilsroboters Schweilroboter?

Ein SchweiRroboter hat die Aufgabe z.B.
Schweilpunkte zu setzen.
Diese Schweilpunkte verbinden Metalle
damit sie nicht wieder auseinandergehen.
Diese Punkte halten besser als Schrauben.
Man kann sogar ganze Schweifbahnen
ziehen mit den Robotern.
Die Schweilverbindungen bekommt man
nur auseinander wenn man dabei das
Material teilweise zerstért. Wiirde man ein
Endschalter Viol i
................................... Auto zusammen schrauben, sdhe das
bestimmt lustig aus und wére mit
Sicherheit nicht so stabil. Oder machtet ihr
mit einem Auto fahren bei dem ,die
Schrauben locker sind"?

\ Bestimmt nicht. /

Interface

Roboterarm

Drehkranz

fischertechnikz
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fischertechnik GmbH
Weinhalde 14-18
D-72178 Waldachtal

Telefon: 074 43/12-43 69
Fax: 074 43/12-45 91

email: info@fischertechnik.de
http://www.fischertechnik.de
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