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Stuckliste fur den dreiachsigen Greifer

Bezeichnung Farbe Art.-Nr. Stickzahl
Papierdrahtband weil3 10497 3
Bauplatte 390 x 270 grau 30381 1
Intelligent Interface 30402 1
Baustein 30 grau 31003 26
Baustein 30 mit Bohrung grau 31004 4
Baustein 15 grau 31005 15
Baustein 15 mit 2 Zapfen grau 31006 14
Winkelstein 60° gleichseitig rot 31010 1
Klemmbuchse 10 mit Federring rot 31023 12
Achse 110 Metall 31031 1
Achse 60 Metdl 31032 1
Achse 50 Metdl| 31033 3
Achse 125 Metall 31036 1
Verbindungsstiick 15 rot 31060 8
Verbindungsstiick 30 rot 31061 8
U-Getriebe mini schwarz 31078 4
Zahnrad Z 28 mit Rastachse schwarz 31082 4
Steckachse 180 Metall 31309 3
V erbindungsstiick 45 rot 31330 4
Flachstecker griin grin 31336 24
Flachstecker rot rot 31337 24
Drehkranz - Oberteil Z 58 schwarz 31390 1
Drehkranz - Unterteil rot 31391 1
Gelenkwirfel-Zunge rot 31426 4
Gelenkwrfel-Klaue rot 31436 6
Bauplatte 15 x 15 rot 31506 6
Eckknotenplatte grau 31666 2
Lasche 15 rot 31667 1
Strebenadapter rot 31848 8
Zangenmutter rot 31915 2
Federnocken rot 31982 19
Hilse 15 rot 31983 2
Baustein 15 mit Bohrung rot 32064 18
S-Motor schwarz 32293 4
Verbindungsstopfen schwarz 32316 3
Bauplatte 15 x 30 x 3,75 rot 32330 4
Clipsachse 34 schwarz 32870 2
Baustein 30 schwarz 32879 12
Baustein 15 schwarz 32881 17
Baustein 15 mit 2 Zapfen schwarz 32882 2
Baustein 15 x 30 x 5 mit Nuten und Zapfen | rot 35049 1




Stuckliste fur den dreiachsigen Greifer

Bezeichnung Farbe Art.-Nr. Stickzahl

Rastachse 30 schwarz 35063 2
Rastachse 45 schwarz 35064 1
Rastschnecke schwarz 35072 1
Ritzd Z 10 schwarz 35112 2
Spannzange rot 35113 2
Achse 170 Metall 35696 2
Rastritzel Z 10 schwarz 35945 2
Reedkontakt-Halter rot 35969 7
Schneckenmutter rot 35973 1
Stati kadapter rot 35975 2
Schnecke mit Achse schwarz 35977 1
Roboterzangen-Teil rot 35978 2
Litze 2-adrig 7 m rot/grin 36035 1
|-Strebe 45 grau 36310 2
|-Strebe 120 grau 36314 3
X-Strebe 63,6 grau 36316 1
X-Strebe 84,8 grau 36317 1
Riegelscheibe rot 36334 6
Lagerhilse schwarz 36819 2
[-Strebe 45 mit Loch schwarz 36913 4
|-Strebe 15 schwarz 36914 4
|-Strebe 60 mit Loch schwarz 36952 4
Impulsrad 4 schwarz 37157 4
Verschlul¥iegd rot 37232 2
Baustein 5 rot 37237 23
Baustein 5 mit 2 Zapfen rot 37238 3
Baustein 7,5 rot 37468 10
Klemmbuchse 5 rot 37679 19
Mini-Taster schwarz 37783 8
Klemmbare Schnecke rot 37858 2
Schneckenmutter rot 37925 2
Schneckentell rot 37926 6
Baustein V15 Eck rot 38240 4
Bauplatte 15 x 30 rot 38241 2
Bauplatte 15 x 45 rot 38242 3
Bauplatte 15 x 90 mit Zapfen rot 38245 2
Bauplatte 15 x 15 mit Zapfen rot 38246 9
Kupplungsstiick 30 rot 38260 1
Winkelstein 10 x 15 x 15 rot 38423 10
Bauplatte 15 x 30 x 5 mit Nuten rot 38428 2
Bauplatte 15 x 60 mit 4 Zapfen rot 38464 2

Gesamtzahl 444




M echanischer Aufbau

Bauplatte 390 x 270
Bausteine 15
Federnocken

Bausteine 15 mit 2 Zapfen
Bausteine 5

Bausteine 5 mit 2 Zapfen
Intelligent od. ROBO Interface

U-Getriebe mini
Zahnrad Z 28 mit Rastachse
F Bausteine 15 mit Bohrung
S-Motor Rastachse 45
Bausteine 15 Rastschnecke
Winkelstein 10 x 15 x 15 Impulsrad 4




M echanischer Aufbau

Baustein 30
Mini-Taster h

Bausteine 15 mit 2 Zapfen
Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen

Winkelstein 60° gleichseitig
Baustein 30
Baustein 5 mit 2 Zapfen

e
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1 Drehkranz - Oberteil Z 58
1 Drehkranz - Unterteil

4 Bausteine 5

2 Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen
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L | | 2 Bausteine 15 1
A ' | 2 Bausteine 15 mit 2 Zapfen OTTH -
e =4 : | 2 Bauplatten 15x30 A - R .
(S L i i | 2 Bauplatten 15 x 60 mit 4 Zapfen
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M echanischer Aufbau

Bausteine 15 mit 2 Zapfen

Verbindungsstiicke 15
Winkelsteine 10 x 15 x 15

Bausteine 30

Bausteine 15

Bauplatten 15 x 45
Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen

1 Baustein 15 x 30 x 5 mit Nuten und Zapfen
2 Reedkontakt-Halter
1 Mini-Taster




Bausteine 30 mit Bohrung
Klemmbuchsen 10 mit Federring
Steckachse 180 Metall
Bauplatten 15 x 15

Bausteine 15 mit Bohrung
Klemmbuchsen 5
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M echanischer Aufbau

Baustufe 17: i e
- S-Motor und die anderen Bauteile

- fur das r:echtp Schneckengehéuse =

2 Federnocken
2  Bausteine 7,5

Baustufe 19:
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U-Getriebe mini

Zahnrad Z 28 mit Rastachse

S-Motor
Baustein 30
Baustein 15
Rastritzel Z 10
Baustein 5
Baustein 7,5

Der S-Motor wird an den Oberteil angeschlossen.

Baustufe 21:
Bauteile fiir die Schneckenachse

Ritzel Z 10
Spannzange
Achse 170 Metall

PR

" Baustufe 18:
S-Motor und Getriebeteile von unten

o ™. s

Baustufe 20:
Lagerbock furr die Schneckenachse

Verbindungsstick 30
Baustein 15 mit Bohrung
Baustein 30

Baustein 15

Rastachse 30

Impulsrad 4

Baustein 5

PRPRPRPRR

Verbindungsstick 30
Baustein 15 mit Bohrung
Baustein 15

Bausteine 5

NI
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Bauplatte 15 x 15
Zangenmutter

Bauplatte 15 x 30 x 3,75
Baustein 5
Klemmbuchse 5
Klemmbare Schnecke
Schneckenmutter
Schneckenteile
Winkelstein 10 x 15 x 15

Baustufe 22:
Bauteile flirs Schneckengetriebe
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Baustein 15
Reedkontakt-Halter

Kabeilr |‘r;1"-_;:|~g‘f' N

Verbindungsstiick 30

Baustein 5

Mini-Taster

Bauplatte 15 x 30 x 5 mit Nuten
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M echanischer Aufbau

Verbindungsstiick 30
Baustein 15 mit Bohrung
Baustein 30

Baustein 15

Rastachse 30 1
Impulsrad 4 1
Baustein 5
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" " = P e 1 U-Getriebe mini
= 1 Zahnrad Z 28 mit Rastach
ale e T D gmane e R e
5 el 1 Baustein 30
:ﬁ _H 2 | 'J ) -r- % Saust_einllzslo
astritze =
aUST fe 29 % 1 Baustein5 . =T
s- |\7!:ior ulhd d|e anderen Bautelle 1 Baustein 7.5 Baustufe 30: :
“S-Motor und Getﬂebeteﬂ von—der Selte .
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Federnocken
Bausteine 7,5

Verbindungsstiick 30
Baustein 15 mit Bohrung
Baustein 15

Bausteine 5
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Baustufe 31: Baustufe 32:
Der S-Motor wird an den Oberteil angeschlossen. Lagerbock fur die Schneckenachse

E - — k&

Bauplatte 15 x 15
Zangenmutter

Bauplatte 15 x 30 x 3,75
Baustein 5
Klemmbuchse 5
Klemmbare Schnecke
Schneckenmutter
Schneckenteile
Winkelstein 10 x 15 x 15

itzel 0 . .
Baustufe 33: % ggéﬁnialnge Baustufe 34:

- Bauteile fiir die Schneckenachse 1 Achse 170 Metal Bauteile fiirs Schneckengetriebe
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M echanischer Aufbau

! e - .
Verbindungsstick 30
Baustein 5

Mini-Taster
Bauplatte 15 x 30 x 5 mit Nuten
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1 Baustein 15
1 Reedkontakt-Halter
1 Mini-Taster
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M echanischer Aufbau

1
1
1
2
2
1
1
2
2
2

Das rechte
Schneckengehause
von Baustufe 28

Baustein 15

Baustein 15 mit 2 Zapfen
Achse 50 Metall
Gelenkwiirfel-Klauen
Federnocken
Reedkontakt-Halter
I-Strebe 120
Lagerhtilsen
Klemmbuchsen 5
Bausteine V15 Eck

Das linke
Schneckengehause
von Baustufe 40




2
2

M echanischer Aufbau

Gelenkwiirfel-Zungen
Gelenkwiirfel-Klauen

2
1
1
2
1
2
1
1

Bausteine 30

Baustein 15
Verbindungsstiick 15
Strebenadapter
Baustein 15 mit Bohrung
|-Streben 60 mit Loch
Bauplatte 15 x 45
Winkelstein 10 x 15 x 15




M echanischer Aufbau

WL R
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| LT e bl g L /| Die linke Pleuelstange
b0 N LT B w oy von Baustufe 49

Baustein 30 Klemmbuchse 10 mit Federring
Strebenadapter Achse 125 Metall

Baustein 15 mit Bohrung Riegelscheibe

I-Streben 60 mit Loch Klemmbuchsen 5

Klemmbuchsen 10 mit Federring
Achse 50 Metall

|-Streben 120

Klemmbuchse 5

1 Baustein 15
1 Bauplatte 15 x 15 mit Zapfen




M echanischer Aufbau

Bausteine 15
Verbindungsstiick 45
Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen

2 Verbindungsstiicke 15

Bausteine 30

Bausteine 15

Bausteine 15 mit 2 Zapfen
Bauplatten 15 x 90 mit Zapfen
Winkelsteine 10 x 15 x 15




M echanischer Aufbau

2
2

Verbindungsstiick 45
Bausteine 15
Bausteine 5

Verbindungsstiicke 30
Bausteine 5

2 Gelenkwirfel-Zungen
2 Gelenkwiirfel-Klauen

Klemmbuchsen 10 mit Federring
Achse 110 Metall

Bausteine 15 mit Bohrung
Riegelscheiben

Klemmbuchsen 5

WWNF A

Achse 60 Metall
Eckknotenplatten
Verbindungsstopfen
I-Streben 45
Riegelscheibe
Klemmbuchsen 5

16




Bausteine 30
Bausteine 15
Baustein 15 mit 2 Zapfen

2
1

Die Pleuelstange
von Baustufe 64

Bausteine 30
Reedkontakt-Halter

PRNRPRRNRR

Lasche 15

Baustein 15 mit Bohrung
Verbindungsstopfen
X-Strebe 63,6

X-Strebe 84,8
Riegelscheibe
VerschluRriegel
Baustein 5
Kupplungsstiick 30




M echanischer Aufba

2 Verbindungsstiicke 45
2 Bauplatten 15 x 30 x 3,75
1 Reedkontakt-Halter

Bausteine 30
Verbindungsstiicke 15
Federnocken

Bausteine mit Bohrung
Winkelsteine 10 x 15 x 15

1 Achse 50 Metall
2 Klemmbuchsen 5




M echanischer Aufbau

Strebenadapter
Baustein 15
Roboterzangen-Teil
|-Streben 45 mit Loch

1 Federnocken
1 Baustein 15 mit Bohrung

1 Mini-Taster 1 Federnocken
1 Baustein 30

1 Baustein7,5

1
1

Schneckenmutter
Statikadapter
Schnecke mit Achse
|-Streben 15

Strebenadapter
Baustein 15
Roboterzangen-Teil
|-Streben 45 mit Loch

Verbindungsstick 15
Baustein 7,5

Hiilsen 15
Clipsachsen 34
Klemmbuchsen 5

Der Endschalter
von Baustufe 76




M echanischer A

U-Getriebe mini
Federnocken Zahnrad Z 28 mit Rastachse
h Federnocken
Baustein 30
. S-Motor
Baustein 7,5 o
Bausteine V15 Eck P!




M echanischer Aufbau
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Baustufe 82:

ri(mm ter ferti
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- 4 T Setzen Sie hier den Greifer
von Baustufe 81 ein.
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M echanischer Aufbau
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Drei-achsiger Greifer 1
Hauptprogramm
Montag, 25. Juli 2005

[VaR1o | [varzi | [vars |
[Varzo | [varzz | [Varzz |
* ) [ | [ y
o0 s S F—
— [VaRz [=[ai0 | VARGL =450
R [VAR22 =86 | [vARzz (=]
[VAR2: =86 | [VAR: |=[132
VAR10-0 ;\MRN:] ;\mﬂmza ;\/Amn:s
1 1 1 1
| [vari _=[1 | | | T — | ST E— | Fa—
| [varz_=[1 | | [vare_=Jvarszzo | Varz_[E[varsz___| o r— |
[VARz =[VARZ3 [VARs =|[vARss | VAR |=]1 | ) C—
| ‘ l | | | HEIMGEHEN|
| [VARE =[5 | | | CE ) s e— ) o— ) o—
‘i VAR20<=2 VAR20<6 ’_LVARZ(ks
VAR20=4 1 1
1
VARID =1 | || 1
T r—
e o S e T
Varzz [=[es | [varez svarzzis | . X X | 444
s o 2 | —
VaRGZ =123 || ARzl B E
VARZ3 =|1'53 | [VAR33 |} =|1'23 | [VAR33 | =|1'ug
VAR32 =97 [VARs2 |=[88 | [VaRs2 =[57
— mar | e
STEUERN
T+1

Wiirfel 1: 400, 140, 140
Wiirfel 2: 400, 122, 122
Wiirfel 3: 400, 104, 104
Wiirfel 4: 400, 86, 86

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 $MAIN

Wiirfel 1: 480, 145, 132 (18)
Wiirfel 2: 480, 123, 153 (22)
Wiirfel 3: 480, 97, 174 (26)

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1

Unterprogramm: HEIMFAHREN

Montag, 25. Juli 2005

Einl E

|VAR14 (=1 H
IVAR15 =|1 H
IVAR16 (=1 H

E‘ Ausl

5
< 4

VAR15=1
1

E3 OR VAR15=0 /0/]
]/

.

[za_=[o H

|VAR15 =0 H

ze  |=lo H

IVAR16 (=0 H

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 HEIMFAHREN

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: HEIMFAHREN_M1
Montag, 25. Juli 2005

Einl

IVAR14 (=1 H

Ausl

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 HEIMFAHREN_M1

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: HEIMFAHREN_M2
Montag, 25. Juli 2005

Einl

IVAR15 =1 H

Ausl

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 HEIMFAHREN_M2

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: HEIMFAHREN_M3
Montag, 25. Juli 2005

Einl

IVAR16 =1 H

Ausl

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 HEIMFAHREN_M3

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: DREHEN
Montag, 25. Juli 2005

Einl

VAR1=72
0

IVAR11 =1 “

VAR2=Z4

IVAR12 (=1 H

VAR3=2Z6

A

E4 |z4  |[VAR2
+ = [

[E4 |z4  |[VAR2
| = —

IVAR12 (=0 H

VAR1>Z2
1

A Wfo/

[E2 |z [lvARL E2 [[z2  ||VARL
+ b | - —
|
y ,
- G
IVAR11 |= |0 “

VAR3>Z6 o
>

@ Wfs/

[E6 z6  |VAR3 |[E6 |z6  |[VAR3
+ w—p [ | =m —
|
A ,
M3 m/
IVAR13 |= |0 H

A
roject(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER

DREAREN  26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: DREHEN_M1
Montag, 25. Juli 2005

Einl

0

VAR1=72 /ﬁ

IVAR11 (=1 “

Ausl

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 DREHEN_M1

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: DREHEN_M2
Montag, 25. Juli 2005

Einl

0

VAR2=Z4 /ﬁ

IVAR12 (=1 “

Ausl

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 DREHEN_M2

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: DREHEN_M3
Montag, 25. Juli 2005

Einl

0

VAR3=26 /h

IVAR13 =1 “

Ausl

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 DREHEN_M3

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: HALTEN
Montag, 25. Juli 2005

Einl
VARIL =uol |
IVAR12 (=0 H
IVAR13 |= 0 H
VaR14 |=[0 |
IVAR15 =0 H
[VAR16 |=[0 M

Hi]Ausl

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 HALTEN

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: GREIFER_AUF
Montag, 25. Juli 2005

Einl

F’?/ﬁ
0
= v

i

E7 0 1

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 GREIFER_AUF

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1

Unterprogramm: GREIFER_ZU

Montag, 25. Juli 2005

Einl

VAR4<0

>

v @)

IVAR17 =0

ﬁ?/

Y

ES8
. g
o vl e

VAR17>6

-

£ ] — _~ v
~ [vari7 | £+ |

@*p
=

|

8 1+1

b

H |VARL7 |=Z8-2 H

v (@)

1] )
|E8 [[z8 VARL7

U e —

1

78>30 o

>
>
4

¥y =

[E8 1z8  |[VAR4

[]
|E8 |z8  |VAR4

@

+ =) [ | e=m —
' |
Ausl
Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 GREIFER_ZU 26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: STEUERN
Montag, 25. Juli 2005

VAR1=0 AND VAR... [0

Y

Einl

AEIMFAHREN

]

VAR1=-1 OR VAR2... | 0~

VAR1=-1 e

i
0
VAR1=0 o——

i

v
HEIMFAHREN
M1

DREHEN_M]l

A

|VAR14=0 o |VAR11=0

1~ ]:’

VAR14=0 AND VA... |0

DREHEN VAR11=0 AND VA... 0

VAR3=-1 >

.

0

{
HEIMFAHREN
M3

VAR3=0 e

DREHEN_M3

|VAR16=0

o |VAR13=0 o

VAR2=-1 1
)~
VAR2=0 Q*
1

LHEIMFAHREN
M2

A
|VAR15=0 o |VAR12=0

DREHEN_M2

GREIFER_AU
=

VAR4=-1 |2
VAR4=0 R —

GREIFER_ZU

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 STEUERN

26.07.2005




Drei-achsiger Greifer 1
Unterprogramm: HEIMGEHEN
Montag, 25. Juli 2005

Einl

IVAR90 =1 H

VAR90=1 o= VAR90=2 VAR90=3 0 VAR90=4 o

|VARL =H»} H IVARL = -1 “ |VAR1 =H-3 H |VAR1 =Ho' H

| VAR2 =H5'0 H | VAR2 =H-} H |VAR2 =H0' H |VAR2 =H-} H
|VAR3 =Mo' H |VAR3 =\\5'o H |VAR3 =H-} H |VAR3 =H-'1 H
IVAR4 |=|-1 H IVAR4 = -1 “ IVAR4 = -1 H |VAR4 (=0 H

STEUERN
v

RZGEI
I

Project(Edit): DREI-ACHSIGER GREIFER 1 HEIMGEHEN  26.07.2005

Ausl




Bilder desdreiachsigen Greifers
von Simon Sinn in Richmond, Kanada Richmond, 26.07.2005

Bild 1. der Experimentiertisch
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Bilder desdreiachsigen Greifers
von Simon Sinn in Richmond, Kanada Richmond, 26.07.2005
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Bild 2: der Roboter am Anfang des Versuches

auliisyne 2Y
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Bild 3: die Wurfel in zwel Saulen am Anfang des Versuches
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Bilder desdreiachsigen Greifers
von Simon Sinn in Richmond, Kanada Richmond, 26.07.2005

Bild 4: der Roboter am Ende des Versuches

AT

Bild 5: die Wirfel am Ende des Versuches (die Pyramide ist aufgebaut)
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