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Aufgabe 2:

Baue das in der Bauanleitung beschriebene Werkstück für den Roboter zusammen. Zuerst soll das 
Modell wieder eine Referenzfahrt durchführen. Danach soll der Greifarm um 1175 Impulse nach un-

ten fahren und das Werkstück greifen. Dann soll der Roboter den Arm um 250 Impulse heben, sich 
um 1000 Impulse drehen, den Arm wieder senken und das Werkstück freigeben. Anschließend 
fährt der Industrieroboter wieder seine Endschalter an.

Programmiertipps:

Zum Programmieren der Encodermotoren werden spezielle Programmelemente benötigt.

       

Wie man Sie benutzt ist in der ROBO Pro Hilfe in den Kapiteln 4.4.2 und 11.6 beschrieben.

Bevor du mit der Gesamtprogrammierung beginnst, ist es sinnvoll erst einen Ablaufplan zu erstellen. 
Dieser könnte wie folgt aussehen:

Das fertige Programm kannst du wieder durch Klicken auf das Symbol laden.

Die Programmierung des Roboters kann auch komfortabel mit Positionierunterprogrammen gelöst 
werden. 

Durch klicken auf das Symbol kannst du ein Beispielprogramm öffnen, das zeigt wie die Aufgabe 2 mit 
Positionierunterprogrammen gelöst werden kann.

Informationen dazu was Unterprogramme sind und wie sie verwendet werden findest du in der ROBO 
Pro Hilfe in Kapitel 4. Wichtig ist, dass du in ROBO Pro auf Level 3 umschaltest.

Aufgabe 3:

Schreibe das Programm Greifroboter_2a.rpp so um, dass der Roboter das Werkstück greift und 
anhebt, sich dreht und das Werkstück auf einem Podest abstellt.

Der Aufbau des Podests ist in der Bauanleitung beschrieben.

Das Beispielprogramm findest du wie gewohnt durch Klicken auf das Symbol. 

Versuche aber, bevor du nachschaust, erst einmal selbst auf die Lösung zu kommen. Viel Erfolg!

Sicher fallen dir noch viele weitere Aufgaben für deinen Roboter ein. Viel Spaß beim Programmieren und 

Ausprobieren.

Referenzfahrt Arm nach unten Greifer schließen Arm heben

Drehen Arm senken Greifer öffnen Referenzfahrt

Greifroboter_2.rpp

Greifroboter_2a.rpp

Greifroboter_3.rpp
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Türme von Hanoi

Diese Aufgabe wurde 1883 vom französischen Mathematiker Édouard Lucas 
erfunden. Er dachte sich dazu folgende Geschichte aus:

„Ein Mönch im Kloster zu Hanoi bekam die Aufgabe 64 Scheiben vom 
einem Turm auf einen anderen zu legen. Es gab 3 Türme und 64 Scheiben die 

alle unterschiedlich groß waren. Am Anfang liegen alle Scheiben auf einem Turm 
der Größe nach geordnet, mit der größten Scheibe unten und der kleinsten oben. Bei 

jedem Zug darf die oberste Scheibe eines beliebigen Stabes auf einen der beiden anderen 
Türme gelegt werden. Allerdings darf dort nicht schon eine kleinere Scheibe liegen. Also sind die 

Scheiben zu jedem Zeitpunkt auf jedem Turm der Größe nach geordnet.“

Um diese Aufgabe etwas zu vereinfachen verwendest du 3 Tonnen statt den 64 Scheiben. Da die Ton-
nen gleich groß sind beklebst du sie zur Unterscheidung mit den Zahlen 1–3.

Folgende Regeln:

Es gibt drei „Bauplätze“ für Tonnen-Türme.▯▯

Auf Platz eins, dem Startplatz, steht ein Turm mit 3 Tonnen 1–3.▯▯

Die Tonnen haben verschiedene „Größen“ (1 soll die kleinste sein, 3 die größte).▯▯

Der Turm muss von Platz eins zu Platz drei bewegt ▯▯
werden.

Es darf jeweils nur eine Tonne und zwar die ▯▯
oberste bewegt werden. Es darf niemals eine 
„größere“ Tonne auf einer „kleineren“ Tonne zu 
stehen kommen (z. B. darf beim Stapeln die 
2 NICHT auf der 1 stehen, die 3 NICHT auf 
der 2).

Die nachfolgenden Bilder zeigen dir die Lösung bei 3 Tonnen:

Teach-In-Ablauf auf den TX-Controller laden

Willst du einen Ablauf, der mit dem Teach-In-Programm erstellt wurde, auf den TX Controller laden um 
ihn unabhängig vom PC ablaufen zu lassen, so verwendest du dazu das Programm Teach-Player-TX.rpp. 
Lade zunächst die gespeicherte .csv-Datei in den Teach-In-Player. Danach lädst du das Programm auf den 
ROBO TX Controller. Der Ablauf wird dann automatisch im Downloadbetrieb ausgeführt.Teach-Player_TX.rpp

Hilfsplatz

Startplatz

�

�

�

Zielplatz

�

�

�

fischertechnik GmbH ⋅ Weinhalde 14–18 ⋅ D-72178 Waldachtal
Tel.: +49 7443 12 4369 ⋅ Fax.: +49 7443 12 4591 ⋅ E-Mail: info@fischertechnik.de ⋅ http://www.fischertechnik.de

Illustrationen: Bernd Skoda design ⋅ Layout: ido Redaktionsbüro
V 1.0 ⋅ Created in Germany ⋅ Technische Änderungen vorbehalten ⋅ Subject to technical modification




