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Stückliste für den dreiachsigen Greifer
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Bezeichnung Farbe Art.-Nr. Stückzahl
Papierdrahtband weiß 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 Metall 31032 1
Achse 50 Metall 31033 3
Achse 125 Metall 31036 1
Verbindungsstück 15 rot 31060 8
Verbindungsstück 30 rot 31061 8
U-Getriebe mini schwarz 31078 4
Zahnrad Z 28 mit Rastachse schwarz 31082 4
Steckachse 180 Metall 31309 3
Verbindungsstück 45 rot 31330 4
Flachstecker grün grün 31336 24
Flachstecker rot rot 31337 24
Drehkranz - Oberteil Z 58 schwarz 31390 1
Drehkranz - Unterteil rot 31391 1
Gelenkwürfel-Zunge rot 31426 4
Gelenkwürfel-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
Hülse 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



Stückliste für den dreiachsigen Greifer
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Bezeichnung Farbe Art.-Nr. Stückzahl
Rastachse 30 schwarz 35063 2
Rastachse 45 schwarz 35064 1
Rastschnecke schwarz 35072 1
Ritzel 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
Statikadapter rot 35975 2
Schnecke mit Achse schwarz 35977 1
Roboterzangen-Teil rot 35978 2
Litze 2-adrig 7 m rot/grün 36035 1
I-Strebe 45 grau 36310 2
I-Strebe 120 grau 36314 3
X-Strebe 63,6 grau 36316 1
X-Strebe 84,8 grau 36317 1
Riegelscheibe rot 36334 6
Lagerhülse schwarz 36819 2
I-Strebe 45 mit Loch schwarz 36913 4
I-Strebe 15 schwarz 36914 4
I-Strebe 60 mit Loch schwarz 36952 4
Impulsrad 4 schwarz 37157 4
Verschlußriegel 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
Schneckenteil 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
Kupplungsstück 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



1 Bauplatte 390 x 270
4 Bausteine 15
4 Federnocken

4 Bausteine 15 mit 2 Zapfen
2 Bausteine 5
2 Bausteine 5 mit 2 Zapfen
1 Intelligent od. ROBO Interface

1 S-Motor
3 Bausteine 15
1 Winkelstein 10 x 15 x 15

1 U-Getriebe mini
1 Zahnrad Z 28 mit Rastachse
2 Bausteine 15 mit Bohrung
1 Rastachse 45
1 Rastschnecke
1 Impulsrad 4

Baustufe 1:
Basisaufbau

Baustufe 2:
Das Interface wird auf die Bauplatte eingesetzt.

Baustufe 3:
S-Motor für den Drehkranz

Baustufe 4:
Impulszähler für den

Drehkranzmotor

Mechanischer Aufbau
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1 Baustein 30
1 Mini-Taster

1 Drehkranz - Oberteil Z 58
1 Drehkranz - Unterteil
4 Bausteine 5
2 Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen

1 Winkelstein 60˚ gleichseitig
1 Baustein 30
1 Baustein 5 mit 2 Zapfen

4 Bausteine 15 mit 2 Zapfen
2 Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen

6 Bausteine 30
2 Bausteine 15
2 Bausteine 15 mit 2 Zapfen
2 Bauplatten 15 x 30
2 Bauplatten 15 x 60 mit 4 Zapfen

Baustufe 5:
Fertiggestellter Drehkranz

Baustufe 6:
Bauteile für die Stütze der zwei

Säulen auf den Drehkranz

Baustufe 7:
Aufbau der Säule für den Drehkranz (zweimal)

2X

Baustufe 8:
Die zwei Säulen
werden auf den

Drehkranz eingesetzt.

Die zwei Säulen von Baustufe 7

Mechanischer Aufbau

5



2 Bausteine 15 mit 2 Zapfen

3 Bausteine 30
2 Bausteine 15
2 Bauplatten 15 x 45
2 Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen

2 Verbindungsstücke 15
2 Winkelsteine 10 x 15 x 15

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

Baustufe 9:
Widerlager für den

weiteren Aufbau

Baustufe 10:
Bauteile für den

Balken des
Roboterturmes

Baustufe 11:
Fertiggestellter Balken

Baustufe 12:
Der Endschalter für den 
Drehkranz wird auf den 
Balken eingesetzt.

Mechanischer Aufbau
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4 Bausteine 30 mit Bohrung
4 Klemmbuchsen 10 mit Federring
1 Steckachse 180 Metall
4 Bauplatten 15 x 15
4 Bausteine 15 mit Bohrung
3 Klemmbuchsen 5

Baustufe 13:
Säulen und Balken in fertigem Zustand

Baustufe 14:
Bauteile für den Lagerbock der Schneckengehäuse

Baustufe 15:
Aufbau des Lagerbockes

Baustufe 16:
Fertiggestellter Lagerbock

Mechanischer Aufbau
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1 U-Getriebe mini
1 Zahnrad Z 28 mit Rastachse
1 S-Motor
1 Baustein 30
1 Baustein 15
1 Rastritzel Z 10
1 Baustein 5
1 Baustein 7,5

1 Verbindungsstück 30
1 Baustein 15 mit Bohrung
1 Baustein 30
1 Baustein 15
1 Rastachse 30
1 Impulsrad 4
1 Baustein 5

2 Federnocken
2 Bausteine 7,5

1 Verbindungsstück 30
1 Baustein 15 mit Bohrung
1 Baustein 15
2 Bausteine 5

1 Ritzel Z 10
1 Spannzange
1 Achse 170 Metall

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

Baustufe 18:
S-Motor und Getriebeteile von unten

Baustufe 19:
Der S-Motor wird an den Oberteil angeschlossen.

Baustufe 20:
Lagerbock für die Schneckenachse

Baustufe 21:
Bauteile für die Schneckenachse

Baustufe 17:
S-Motor und die anderen Bauteile 
für das rechte Schneckengehäuse

Baustufe 22:
Bauteile fürs Schneckengetriebe

Mechanischer Aufbau
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1 Baustein 15
1 Reedkontakt-Halter

1 Verbindungsstück 30
1 Baustein 5
1 Mini-Taster
1 Bauplatte 15 x 30 x 5 mit Nuten

1 Mini-Taster

Baustufe 23:
Das rechte 
Schneckengehäuse
von der Seite

Baustufe 24:
Kabelhalter fürs Schneckengehäuse

Baustufe 25:
Bauteile für den Endschalter

Baustufe 26:
Der Endschalter des rechten

Schneckengehäuses wird aufgebaut.

Baustufe 28:
Das rechte Schneckengehäuse 
in fertigem Zustand

Baustufe 27:
Der Endschalter und 
der Impulstaster des 
rechten
Schneckengetriebes
werden eingesetzt.
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1 U-Getriebe mini
1 Zahnrad Z 28 mit Rastachse
1 S-Motor
1 Baustein 30
1 Baustein 15
1 Rastritzel Z 10
1 Baustein 5
1 Baustein 7,5

1 Verbindungsstück 30
1 Baustein 15 mit Bohrung
1 Baustein 30
1 Baustein 15
1 Rastachse 30
1 Impulsrad 4
1 Baustein 5

2 Federnocken
2 Bausteine 7,5

1 Verbindungsstück 30
1 Baustein 15 mit Bohrung
1 Baustein 15
2 Bausteine 5

1 Ritzel Z 10
1 Spannzange
1 Achse 170 Metall

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

Baustufe 29:
S-Motor und die anderen Bauteile 
für das linke Schneckengehäuse

Baustufe 30:
S-Motor und Getriebeteile von der Seite

Baustufe 31:
Der S-Motor wird an den Oberteil angeschlossen.

Baustufe 32:
Lagerbock für die Schneckenachse

Baustufe 33:
Bauteile für die Schneckenachse

Baustufe 34:
Bauteile fürs Schneckengetriebe

Mechanischer Aufbau
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1 Verbindungsstück 30
1 Baustein 5
1 Mini-Taster
1 Bauplatte 15 x 30 x 5 mit Nuten

1 Baustein 15
1 Reedkontakt-Halter
1 Mini-Taster

Baustufe 35:
Das linke Schneckengehäuse von der Seite

Baustufe 36:
Bauteile für den Endschalter

Baustufe 37:
Der Endschalter des linken Schneckengehäuses wird aufgebaut.

Baustufe 38:
Der Endschalter des linken Schneckengetriebes wird eingesetzt.

Baustufe 40:
Das linke 
Schneckengehäuse
in fertigem Zustand

Baustufe 39:
Kabelhalter und Impulstaster fürs Schneckengehäuse

Mechanischer Aufbau
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1 Baustein 15
1 Baustein 15 mit 2 Zapfen
1 Achse 50 Metall
2 Gelenkwürfel-Klauen
2 Federnocken
1 Reedkontakt-Halter
1 I-Strebe 120
2 Lagerhülsen
2 Klemmbuchsen 5
2 Bausteine V15 Eck

Das rechte 
Schneckengehäuse
von Baustufe 28

Baustufe 41:
Das rechte Schneckengehäuse wird auf den Lagerbock eingesetzt.

Das linke 
Schneckengehäuse
von Baustufe 40

Baustufe 42:
Nun werden beide Schneckengehäuse auf den Lagerbock eingesetzt.

Baustufe 43:
Bauteile für den Strebehalter

Baustufe 44:
Strebehalter in fertigem Zustand

Mechanischer Aufbau
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2 Gelenkwürfel-Zungen
2 Gelenkwürfel-Klauen

2 Bausteine 30
1 Baustein 15
1 Verbindungsstück 15
2 Strebenadapter
1 Baustein 15 mit Bohrung
2 I-Streben 60 mit Loch
1 Bauplatte 15 x 45
1 Winkelstein 10 x 15 x 15

Baustufe 45:
Der Strebehalter 
von Baustufe 44 
wird auf den 
Roboterturm
eingesetzt.

Baustufe 46:
Bauteile für die rechte Pleuelstange

Baustufe 47:
Die rechte Pleuelstange in fertigem Zustand

Baustufe 48:
Die rechte

Pleuelstange wird auf
den rechten

Gelenkwürfel
eingesetzt.

Mechanischer Aufbau
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1 Baustein 30
2 Strebenadapter
1 Baustein 15 mit Bohrung
2 I-Streben 60 mit Loch

1 Klemmbuchse 10 mit Federring
1 Achse 125 Metall
1 Riegelscheibe
2 Klemmbuchsen 5

1 Baustein 15
1 Bauplatte 15 x 15 mit Zapfen

3 Klemmbuchsen 10 mit Federring
1 Achse 50 Metall
2 I-Streben 120
1 Klemmbuchse 5

Baustufe 49:
Bauteile für die linke Pleuelstange

Die linke Pleuelstange 
von Baustufe 49

Baustufe 50:
Bauteile für die Achse durch 
die zwei Gelenkwürfel

Baustufe 51:
Die linke 
Pleuelstange in 
fertigem Zustand

Baustufe 52:
Weiterer Aufbau 
der linken 
Pleuelstange

Mechanischer Aufbau

14



2 Bausteine 15
1 Verbindungsstück 45
2 Bauplatten 15 x 15 mit Zapfen

2 Verbindungsstücke 15

4 Bausteine 30
2 Bausteine 15
2 Bausteine 15 mit 2 Zapfen
2 Bauplatten 15 x 90 mit Zapfen
2 Winkelsteine 10 x 15 x 15

2 Federnocken

Baustufe 53:
Bauteile für die erste Verstärkung 
des Oberarmes

Baustufe 54:
Die erste Verstärkung des 
Oberarmes in fertigem Zustand

Baustufe 55:
Verstärkung wird

eingesetzt.

2X

Baustufe 56:
Aufbau des Oberarmes (zweimal)

Baustufe 57:
Fertiggestellter

Oberarm

Mechanischer Aufbau
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1 Verbindungsstück 45
2 Bausteine 15
2 Bausteine 5

2 Gelenkwürfel-Zungen
2 Gelenkwürfel-Klauen

2 Verbindungsstücke 30
2 Bausteine 5

4 Klemmbuchsen 10 mit Federring
1 Achse 110 Metall
2 Bausteine 15 mit Bohrung
3 Riegelscheiben
3 Klemmbuchsen 5

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

Baustufe 58:
Bauteile für die zweite Verstärkung des Oberarmes

Baustufe 59:
Die zweite Verstärkung des
Oberarmes wird eingesetzt.

Baustufe 60:
Die Verstärkung wird

an den Oberarm
angeschlossen.

Baustufe 61:
Aufbau des Ellbogens

Mechanischer Aufbau
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1 Lasche 15
1 Baustein 15 mit Bohrung
2 Verbindungsstopfen
1 X-Strebe 63,6
1 X-Strebe 84,8
1 Riegelscheibe
2 Verschlußriegel
1 Baustein 5
1 Kupplungsstück 30

2 Bausteine 30
2 Bausteine 15
1 Baustein 15 mit 2 Zapfen

2 Bausteine 30
1 Reedkontakt-Halter

Baustufe 62:
Gestaltung des

Oberarmes

Baustufe 63:
Bauteile für die Pleuelstange 
des Unterarmes

Baustufe 64:
Die Pleuelstange des Unterarmes in fertigem Zustand

Baustufe 65:
Die

Pleuelstange
des

Unterarmes
wird an den

Ellbogen
angeschlossen.

Die Pleuelstange 
von Baustufe 64

Baustufe 66:
Aufbau des 
Unterarmes
neben dem 
Ellbogen

Baustufe 67:
Weiterer Aufbau des

Unterarmes neben dem
Ellbogen

Mechanischer Aufbau
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10 Bausteine 30
2 Verbindungsstücke 15
2 Federnocken
2 Bausteine mit Bohrung
2 Winkelsteine 10 x 15 x 15

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

2 Steckachsen 180 Metall

1 Achse 50 Metall
2 Klemmbuchsen 5

2X

Baustufe 68:
Bauteile für den Unterarm (zweimal)

Baustufe 69:
Weiterer Aufbau des Unterarmes

Baustufe 70:
Die zwei Stücke für den Unterarm in fertigem Zustand

Baustufe 71:
Der Unterarm wird an den Oberarm 
angeschlossen.

Baustufe 72:
Die Pleuelstange 
wird an den 
Unterarm
angeschlossen.

Baustufe 73:
Der Unterarm und der Oberarm in fertigem

Zustand

Mechanischer Aufbau
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2 Strebenadapter
1 Baustein 15
1 Roboterzangen-Teil
2 I-Streben 45 mit Loch

2 Strebenadapter
1 Baustein 15
1 Roboterzangen-Teil
2 I-Streben 45 mit Loch

1 Federnocken
1 Baustein 15 mit Bohrung

1 Schneckenmutter
2 Statikadapter
1 Schnecke mit Achse
4 I-Streben 15

2 Hülsen 15
2 Clipsachsen 34
2 Klemmbuchsen 5

1 Mini-Taster 1 Federnocken
1 Baustein 30
1 Baustein 7,5

1 Verbindungsstück 15
1 Baustein 7,5

Baustufe 74:
Basisaufbau des Greifers

Baustufe 75:
Weiterer Aufbau des Greifers

Baustufe 76:
Bauteile für den Endschalter des Greifers

Baustufe 77:
Der Endschalter wird auf den Greifer eingesetzt.

Der Endschalter 
von Baustufe 76

Mechanischer Aufbau
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2 Federnocken
1 Baustein 30
1 Baustein 7,5
2 Bausteine V15 Eck

1 U-Getriebe mini
1 Zahnrad Z 28 mit Rastachse
1 Federnocken
1 S-Motor
1 Impulsrad 4

1 Baustein 7,5
1 Mini-Taster

Baustufe 78:
Lagerbock für den Greifermotor

Baustufe 79:
S-Motor und Impulsrad für den Greifer

Baustufe 80:
Impulstaster für den Greifer

Baustufe 81:
Der Greifer in fertigem Zustand

Mechanischer Aufbau
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Baustufe 82:
Bis auf den Greifer ist der

Roboter fertiggestellt.

Setzen Sie hier den Greifer 
von Baustufe 81 ein.

Baustufe 83:
Der Greifer wird an den

Unterarm angeschlossen.

Baustufe 84:
Gesamtansicht ohne Kabel

Baustufe 85:
Verkabelung für Motor M1

und Impulszähler E2
Motor M1

Zähler E2

Mechanischer Aufbau
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Baustufe 86:
Verkabelung für
Motoren M2/M3,

Endschalter E3/E5
und Impulszähler

E4/E6

Motor M2

Zähler E4

Schalter E3Motor M3 Schalter E5

Zähler E6

Baustufe 87:
Verkabelung für Endschalter E1

Schalter E1

Baustufe 88:
Verkabelung für Motor M4,

Endschalter E7 und
Impulszähler E8

Motor M4

Schalter E7

Zähler E8

Baustufe 89:
Gesamtansicht mit Kabel

Mechanischer Aufbau
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Bild 1: der Experimentiertisch
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Bild 2: der Roboter am Anfang des Versuches

Bild 3: die Würfel in zwei Säulen am Anfang des Versuches
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Bild 4: der Roboter am Ende des Versuches

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