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■ So gehst du am Besten vor:

Und nun viel Spaß und viel Erfolg!

fischertechnik-
Modelle 
richtig montieren

Roboter
■ Einachsig
■ 2-achsig
■ 3-achsig

Informieren

A u s f ü h r e nA u s p r o b i e r e n

P r ü f e n

Ü b e r l e g e n

I n f o r m i e r e n



Informieren 2222

D I N D U S T R Y R O B O T S I I   B E G L E I T H E F T

Informieren

Überlegen

Ausführen

Ausprobieren

Prüfen

■ Was „sagt“ die Bauanleitung?
■ Gibt es Montagehinweise?
■ Was steht in der Bedienungsanleitung für das ROBO Interface und im ROBO PRO Softwarehandbuch 

■ Wie soll ich vorgehen?
■ Was muss ich beachten?

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

■ Na, ist alles richtig?
■ Vorsichtig den Roboterarm bewegen
■ Interface mit dem "Interfacetest" prüfen (falls vorhanden)

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

Roboter?

Roboter können:

Woher kommt der 

Name Roboter?

■ Roboter sind Maschinen, die menschenähnliche Bewegungen ausführen können.

■ Sie besitzen genau wie wir Menschen Arme, Gelenke, aber jedoch nur eine Hand.

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

■ Bei Arbeiten die für den Menschen gefährlich sind, wie auch bei sich ständig wiederholenden
Arbeiten werden Roboter eingesetzt.

● Schweißen

● Montieren

● Lackieren

● Transportieren

... und vieles andere.

■ Der tschechische Schriftsteller Karel Capek (1890–1938) hat
ein Theaterstück geschrieben, in dem menschenähnliche
Maschinen arbeiten. In seinem Roman R.U.R (d.h. Rossums
Universal Robots), führte er 1920 den eigentlich von seinem
Bruder Josef Capek (1887-1945) geschaffenen Begriff „Roboter“
ein.
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Ordnung ist 

das halbe Leben!

Sortierboxen

■ Die Sortierboxen Art.-Nr. 94828 zusammen mit den Einlegeplänen, die du aus der Bauanleitung
ausschneiden kannst, schaffen mehr Ordnung und machen so das Basteln noch einfacher.
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Prüfe als Erstes ob 

laut Einzelteileliste

alles vorhanden ist

ROBO PRO 

Neue Version 

downloaden

ROBO Interface

■ Denk daran, dass zum perfekten Roboter mit allen Schikanen noch
das ROBO Interface, die Software ROBO Pro und das Netzteil fehlen. 
Natürlich könnte man den Roboter auch anders in Betrieb nehmen, aber 
die besten Ergebnisse bekommt man immer nur mit Original 
fischertechnik-Zubehör. 

W i c h t i g !
Für den Baukasten Industry Robots II benötigst du die ROBO PRO Version 1.1.2.40. 
Falls du eine ältere Version der Software besitzt, kannst du sie kostenlos updaten.
Entweder über das Hilfe-Menü in ROBO PRO – Neue Version downloaden
oder unter www.fischertechnik.de/robopro/update.html
Dazu muss dein Rechner mit dem Internet verbunden sein. 

In der ROBO PRO Version 1.1.2.40 sind Beispielprogramme für alle Modelle sowie ein
Teach In Programm für den 3-Achs-Roboter enthalten.

■ Zum Prüfen ob man bei einem Modell alles richtig
angeschlossen hat, eignet sich die Funktion
„Interfacetest” in ROBO Pro hervorragend. Schließe
z.B. einfach einen Motor an und teste ihn mit dem
„Interfacetest”.
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Prüfen



Überlegen

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

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

Du wirst sehen, das macht schon sehr viel Spaß!

■ Arbeite nach der Bauanleitung, die du im Baukasten gefunden hast. Es ist wichtig, dass du immer in
Ruhe arbeitest, sorgfältig bist und nichts mit Gewalt machst. Schaue dir alles gut an, lese alles durch,
bevor du anfängst und du wirst sehen, es klappt wie von selbst.

Alles klar? Ok, los geht´s!
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Drei 

verschiedene

Roboter

Schweißroboter
2-achsig

Schweißroboter
einachsig

3-Achs-Roboter
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Der 

einachsige 

Schweißroboter

■ Fertig geworden? Klar kein Problem. Wusstest du eigentlich, das man im Internet auch so einige
Sachen über 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).

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

■ Mit ROBO Pro (ab Version 1.1.2.40) werden Beispielprogramme für jedes Modell des Baukastens
mitgeliefert (C:\Programme\ROBOPro\Beispielprogramme\Industry Robots II). 

■ Wenn du noch nicht so fit bist im Programmieren, schaue dir diese Programme in Ruhe an, überlege
wie sie funktionieren und probiere deine eigenen Programme zu schreiben. 

■ Falls du den Roboter mit anderen Steuerungen und Programmen
bedienen willst, schau bitte in den entsprechenden
Unterlagen nach. 

B e v o r  d u  d e n  S c h w e i ß r o b o t e r  
e i n s c h a l t e s t  u n b e d i n g t  p r ü f e n :

❒ Ist die Stromversorgung in Ordnung?

❒ Sind die Leitungen richtig angeschlossen
(Motordrehrichtung)?

❒ Sind alle Teile fest montiert?

❒ Steht der Schweißroboter sicher?

❒ Kann der Schweißroboter sich bewegen ohne irgendwo
anzustoßen ?

Eine Aufgabe dieser Roboter ist Schweißpunkte anzubringen. Das kann auch dein Roboter. Eine Profi-
Aufgabe für dich wäre jetzt den Roboter so zu programmieren, dass er an einer gelben Tonne (im
Lieferumfang) Schweißpunkte setzt. Ein Problem? Natürlich nicht!
Denke dir eigene Aufgaben aus und programmiere sie.
Hier ein Beispiel:
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Der 2-achsige

Schweißroboter

■ Wenn der einachsige Schweißroboter für dich jetzt
zu einfach geworden ist, solltest du ihn umbauen.
Überlege doch einmal wie du aus dem ersten
Roboter einen zweiachsigen Schweiß-
roboter bauen kannst. Musst du
eigentlich alles wieder
auseinander bauen, oder
sind sie in manchen
Bauabschni t ten
schon gleich. 

■ Vergleiche die Bauanleitungen genau und
überlege dann wie der Umbau am
schnellsten und besten geht. 
Alles klar?

Ok, dann ran an den verbesserten Schweißroboter.
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Aufgabe

Wie heißen 

diese Teile?

■ Schau dir den Schweißroboter ganz genau und in Ruhe an ….

Was meinst du,  welche Aufgabe erfüllt ein Schweißroboter? (Lösungsvorschläge siehe Seite 16)

■ Wichtige Bezeichnungen eines Schweißroboters
(Lösung siehe Seite 16)
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Überlegen
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Der 2-achsige 

Schweißroboter

-Übungsaufgabe-

■ Fertig? Dann ran an´s Programmieren. 

■ Vor dem Einschalten gelten genau die gleichen Prüf-
bedingungen wie beim einachsigen Schweißroboter.

B e v o r  d u  d e n  S c h w e i ß r o b o t e r  
e i n s c h a l t e s t  u n b e d i n g t  p r ü f e n :

❒ Ist die Stromversorgung in Ordnung?

❒ Sind die Leitungen richtig angeschlossen (Motordrehrichtung)?

❒ Sind alle Teile fest montiert?

❒ Steht der Schweißroboter sicher?

❒ Kann der Schweißroboter sich ohne irgendwo anzustoßen bewegen?

■ Hier noch drei kleine Programmierübungen für diesen Roboter:

1 32
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Der 

3-Achs-Roboter

■ So, die beiden ersten Roboter waren gut für den Anfang. 
Jetzt kommt der große Roboter. 
Arbeite genauso sorgfältig wie
bisher, und du wirst sehen, der
große Roboter wird bald vor dir
stehen.

■ Was du mit diesem Roboter alles anstellen kannst, bleibt deiner Kreativität überlassen. Ob du ihn zum
Kakao umrühren einsetzt oder für sinnvolle Arbeiten kannst du selbst entscheiden. 

■ Wie man diesen Roboter programmiert kannst du auf der nächsten Seite nachlesen. Wichtig ist, dass
es dir Spaß gemacht hat, den Roboter zu bauen. 

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

■ Falls der Roboter mal nicht funktionieren sollte, überlege ganz genau: 
Warum ist der Fehler passiert und wie kannst du sinnvoll prüfen, woran es liegt.
Dann gehe systematisch vor, um den Fehler zu finden. 
Schreibe dir, wenn nötig auf, welcher Fehler aufgetreten ist und wie du ihn repariert hast. So erstellst
du dir einen eigenen Wartungskatalog, wie die Profis und der Spaß am Roboter bleibt dir lange erhalten!
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Ausprobieren
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Programmieren

des Roboters

Was ist Teach-In?

■ 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. 

■ 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?
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Schnellprogram-

mierung des 

3-Achs-Roboters

Laden

Starten

Bedienfeld wählen

Tasten des Bedienfelds

1111 3333
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Tasten des Bedienfelds:
➀ Richtungstasten zur Steuerung des Roboters.
➁ Home = Roboter fährt in Ausgangsposition.

➂ ➃
➄ ➅ ➆ ➇ ➈

■ Lade das Teach-In Programm 
in den Rechner. Es befindet sich unter:
C:\Programme\ROBOPro\Beispielprogramme\
IndustryRobots II\TeachIn.rpp 
(Ab ROBO Pro Version 1.1.2.40)

■ Starte das Teach-In Programm.

■ Wähle das Bedienfeld, um den
Roboter zu programmieren.

➂ Einfügen = Speichern der aktuellen
Position.
➃ Überschreiben/Löschen = Ändern von
bestehenden Positionen.
➄ Pfeiltasten = Springen zur vorherigen/
nächsten Position.
➅ Play = Programmierter Ablauf wird
gestartet, alle eingefügten Positionen
nacheinander angefahren.
➆ Endlos = Ablauf wird ständig wiederholt.
➇ Stopp = Ablauf wird gestoppt.
➈ Pause = Ablauf wird unterbrochen und
bei erneutem Drücken des Buttons
fortgesetzt.

➁

➀
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Stoppen

Speichern

■ Stoppe das Teach-In Programm.

■ Speichere vor dem Schließen des Teach-In-Programms die einprogrammierten Positionen als Tabelle
in einer .csv-Datei.  Du kannst sie dann nach jedem Öffnen des Teach-In Programms wieder laden.

Schließt du das Programm ohne die Positionen zu speichern, werden sie gelöscht.
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Türme von Hanoi

D

■ Für Spezialisten gibt es hier noch eine anspruchsvolle Aufgabe für den 3-Achs-Roboter. 
Es handelt sich um eine uralte Denksportaufgabe, die sich „Türme von Hanoi“ nennt.

■ Geschichte
Ein Mönch im Kloster zu Hanoi bekam die Aufgabe 64 Scheiben
vom ersten Turm auf den dritten zu legen. Es gab 3 Türme und 64
Scheiben die alle unterschiedlich groß waren und geordnet
vorlagen. Eine schwere Aufgabe aber lösbar.

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

Folgende Regeln:

■ Es gibt 3 „Bauplätze“ für Tonnen-Türme. 

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

■ Die Tonnen haben verschiedene „Größen“ (1 soll die größte, 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 „größere“ Tonne auf einer „kleineren“ Tonne zu stehen kommen 
(z.B. die 1 darf  beim stapeln NICHT auf der 2 stehen, die 2 NICHT auf der 3).

Viel Spaß beim Knobeln! Wenn du die Möglichkeit hast im Internet
zu surfen, klicke dich mal durch zum Thema Turm von
Hanoi. Es ist eine schöne
Aufgabe! Und wenn der
3-Achs-Roboter dies kann,
werden die anderen
staunen!
Die fertige Lösung ist
ebenfalls bei den
Beispielprogrammen zu
finden.
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Startplatz

Hilfsplatz

3

2

1

2

3

1

Zielplatz
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Hat doch gut 

geklappt!

Toll, was dir 

gelungen ist!

Lösungen:

Fallen dir noch weitere
Aufgaben für deine Roboter ein?  
Viel Spaß beim Programmieren!

Roboterarm
Interface

Endschalter

Drehkranz

Motor

Ein Schweißroboter hat die Aufgabe z.B.
Schweißpunkte zu setzen.
Diese Schweißpunkte verbinden Metalle
damit sie nicht wieder auseinandergehen.
Diese Punkte halten besser als Schrauben.
Man kann sogar ganze Schweißbahnen
ziehen mit den Robotern.
Die Schweißverbindungen bekommt man
nur auseinander wenn man dabei das
Material teilweise zerstört. Würde man ein
Auto zusammen schrauben, sähe das
bestimmt lustig aus und wäre mit
Sicherheit nicht so stabil. Oder möchtet ihr
mit einem Auto fahren bei dem „die
Schrauben locker sind”? 
Bestimmt nicht.

Lösung:
Wichtige Bezeichnungen eines 
Schweißroboters

Lösungsvorschlag:
Was meinst du,  welche Aufgabe erfüllt ein
Schweißroboter?
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■ This is the best way to do it:

Now this is where the fun starts!

How to assemble 
fischertechnik 
models properly

Robots
■ one-axis 
■ two-axis 
■ three-axis

Instructions

A s s e m b l eTr y  i t  o u t

C h e c k  i t
o v e r T h i n k  

a b o u t  i t

R e a d  t h e

i n s t r u c t i o n s
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Instructions

Think about it

Assemble

Try it out

Check it over

■ What do the construction instructions "say?"
■ Are there assembly tips?
■ What is in the operating instructions for the ROBO interface and the ROBO PRO software handbook?

■ What steps do I have to take?
■ What do I have to be careful with?

■ Don't use force to assemble it!
■ Work quietly.
■ If it doesn't work the first time, then start all over again.

■ Well, is everything okay?
■ Move the robot arm carefully.
■ Check the interface with the "interface test" if you have it.

■ Is everything like it is supposed to be?
■ Are all parts firmly assembled?
■ Does the robot arm move correctly, not in a jerky manner?
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What is a 

Robot?

Robot can do

the following:

Where does the name 

robot come from?

■ Robots are machines, which can make movements that are similar to those people make.

■ Just like us as humans, they have arms and joints, but only one hand.

■ Robots are needed for the manufacturing of lots of parts such as for cars.

■ Robots are used for work that is dangerous for humans and for very repetitive work.

● Weld

● Assemble

● Paint

● Transport

... and lots more.

■ The Czech writer, Karel Capek (1890-1938), wrote a play, in
which machines similar to people work. 
In his novel, R.U.R., which means Rossum's universal robots, he
introduced the term "robot" in 1920, which was actually created
by his brother, Josef Capek (1887-1945). 

1111 9999
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There has to be 

some order 

in life!

Sorting boxes

■ The sorting boxes, item No. 94828, along with the sorting plans, which you can cut out of the
construction instructions, create more order and making things with your hands is simpler.
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First, check it over 

to see if everything

is there according 

to the individual 

parts list

ROBO PRO 

download 

the new version

ROBO Interface

■ Don't forget that for the perfect robot with all of the extras you still
need the ROBO interface, the ROBO Pro software and the power supply
unit. 
Of course you could place the robot in operation in another way, but 
you always get the best results with the 
original fischertechnik accessories.

I m p o r t a n t !
For the construction kit, Industry Robots II, you need the ROBO PRO version 1.1.2.40. If
you have an older version of the software, you can update this at no cost with the
Help-menu in ROBO PRO, download the new version or at

www.fischertechnik.de/robopro/update.html
To do this your computer must be connected to the Internet. 
ROBO Pro Version 1.1.2.40 contains example programs for all models and a teach-in
program for the three-axis robot.

■ To check to see if you have connected everything correctly for a
model, the "interface test" function in ROBO Pro is an
outstanding tool. For example, just connect the motor
and test it with the "interface test."

2222 1111
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Check It  Over
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Think About I t

■ Now the construction kit is lying in front of you and you can build a total of three robots with this kit.

■ So that is not too difficult at the beginning, start with the smallest robot, the one-axis welding robot. 

You'll see that this is a lot of fun.

■ Work according to the construction instructions that you find in the construction kit. It is important
that you always work quietly and carefully and
don't try to use force. Look at everything carefully, read through everything 
before you start and you'll see that it almost works by itself.

Okay? So, get started!

2222 2222
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A total of 

three robots 

two-axis 
welding robot

One-axis
welding robot

Three-axis robot
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The 

one-axis 

welding robot

■ Are you finished? Clear, no problem. Did you know that you can also learn some things about
fischertechnik models in the Internet?
There is even a forum where you can get information if you have a problem and the address is
www.fischertechnik.de.

■ You can find instructions about the ROBO interface and ROBO Pro software in a printed form.

■ Starting with version 1.1.2.40 for ROBO Pro, example programs are supplied for each model in the
construction kit. Check out the file C:\Program files\ROBOPro\Sample programs\Industry Robots II. 

■ If you are still not so fit at programming, take a good look at these programs and think about how
they function and try to write your own programs. 

■ If you want to operate the robot with other controls and programs take a
look at the corresponding documents.

B e f o r e  y o u  t u r n  o n  t h e  w e l d i n g
r o b o t  y o u  m u s t  c h e c k  t h e  f o l l o w i n g :

❒ Is the power supply okay?

❒ Are the wires connected correctly?

❒ Are all parts firmly assembled?

❒ Is the welding robot standing on a stable surface?

❒ Can the welding robot move without bumping
into something?

One task for these robots is making spot welds. Your robot can do this too. One professional task for you
would be to program the robot now so that it can make spots welds on a yellow drum, which is supplied
with the kit. A problem? Of course not!
Invent some of your own tasks and program them.
Here is an example:

2222 3333
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The two-axis 

welding robot

■ If the one-axis welding robot is too simple for you
now, then you should modify it. Think about how you
can build a two-axis welding robot from the first
robot. Do you really have to take
everything apart or are they already
the same for some sections. 

■ Compare the construction instructions closely
and think about how the modification can be
done the fastest and best. Okay?

So, get started on the improved welding robot.
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Task

What are the names 

of these parts?

■ Look at the welding robot very closely and quietly ….

What do you think? What task can a welding robot perform? (For suggested solutions see page 32)

■ Important names for parts of a welding robot
(For solutions see page 32)

2222 5555
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The two-axis 

welding robot

-An exercise-

■ Finished? Then get started with the programming. 

■ Before you switch it on, the exact same checks must be
made as for the one-axis welding robot..

B e f o r e  y o u  t u r n  o n  t h e  w e l d i n g  r o b o t
y o u  m u s t  c h e c k  t h e  f o l l o w i n g :

❒ Is the power supply okay?

❒ Are the wires connected correctly?

❒ Are all parts firmly assembled?

❒ Is the welding robot standing on a stable surface?

❒ Can the welding robot move without bumping
into something?

■ Here are three other small programming exercises for this robot:

1 32
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The 

three-axis robot

■ So, the first two robots were good for a start. Now, comes the big robot.
Just continue to work as carefully as you
have been and you will see that the
big robot will soon be standing
right in front of you.

■ What all you can do with this robot is left up to your creativity.
You can have it stir cocoa or use it for useful work, but this is left up to you of course. 

■ You can read how to program this robot on the next page. It is important that building the robot was
fun. 

■ Don't forget that every robot must be serviced. You can find information on this in the construction
instructions as well.

■ If the robot stops working then think about what exactly could be the reason for the malfunction and
how you can make a useful check to find the problem. Then make a systematic check to find the error.
If necessary, write down what error occurred and how you repaired it. In this way, you can make your
own servicing catalogue just like professionals and you can have fun with the robot for a long time!

2222 7777

I N D U S T R Y R O B O T S I I   A C T I V I T Y B O O K L E T

Try I t  Out



GB+USA

Try I t  Out 2222 8888

I N D U S T R Y R O B O T S I I   A C T I V I T Y B O O K L E T

Programming 

the robot

What is a teach-in?

■ Now teach-in is a type of programming, which is used for industry robots. Teach (enter) means that
you can move the robot to wherever you want with the keys on screen. 

■ When you have moved the robot into the right position, then you can store this position: teach. When
all positions have been entered, then you can let the program run and everything rotates and moves.
This teach-in is a good invention, right??



Try I t  Out

GB+USA

Fast programming 

of the three-axis 

robot 

Load

Start

Select the panel

Buttons on the
operator's console
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Buttons on the operator's console:
➀ Directional buttons for controlling the robot.
➁ Home = Robot moves to the starting position.

➀

➂ ➃
➄ ➅ ➆ ➇ ➈

■ Load the teach-in programm into the
computer. The program is located at
C:\Program files\ROBOPro\Sample programs\
IndustryRobots II\TeachIn.rpp (starting with
ROBO Pro version 1.1.2.40).

■ Start the teach-In program.

■ Select the panel to program the robot.

➂ Enter = Storing the current position.
➃ Overwrite, delete = Changing of existing
positions.
➄ Arrow keys = Jump to the previous or
next position.
➅ Play = Programmed sequence is started,
all positions entered are moved to in
sequence.
➆ Endless = Sequence is continuously
repeated.
➇ Stop = Sequence is stopped
➈ Pause = Sequence is interrupted and
continues when the button is pressed again.➁
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Stop

Store

■ Stop the teach-in program.

■ Store the programmed positions as a table in a .csv file before closing the teach-in program. You can
reload them every time after opening of the teach-in program.

If you close the program without storing the positions then the positions are deleted.
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Towers of Hanoi

GB+USA

■ For specialists, here is another demanding task for the three-axis robot.
This is an ancient mental game,which is called the "towers of Hanoi."

■ History
A monk in a monastery in Hanoi was given the task to move 64
disks from the first tower to the third one. There were three towers
and 64 disks and they all had a different size and were provided in
a certain order. It's a difficult task, but is solvable. 

But we only want to do this with three drums, which are numbered from one to three.

The rules are as follows

■ There are three "building sites" for drum towers. 

■ On site one there is a tower with three drums numbered from one to three.

■ The drums have different "sizes". One is the biggest and three is the smallest and the "size" of the
drums decreases in an upwards direction.

● The tower must be moved from site one to site three. 
● Only one drum may be moved at a time and this is the highest one. 
● You can never put a bigger drum on a smaller drum, for example, one may NOT be
placed on two when stacking and number two NOT on three

Have fun with the puzzle! If you can surf in the Internet, click your way to the subject
of the tower of Hanoi. It's a nice exercise! And when
the three-axis robot can do
this then the others will be
amazed! The solution is
also in the example
programs.

3333 1111
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Starting Site

Auxiliary site

3

2

1

2

3

1
Destination site
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Worked out well 

though!

What you did is 

great!

Solutions:

Can you think of any other tasks
for your robots?  Have fun with
your programming!

Robot arm
Interface

Limit switch

Toothed rim

Motor

For example, a welding robot can make
spot welds.
These spot welds connect metals so that
they will not come apart. These spot welds
hold better than screws. You can even
make entire welding seams with robots.
The welded joints can only be separated by
destroying part of the metal. If you would
put a car together with screws, it would
certainly look funny and it certainly would
not be stable. Or would you like to drive a
car that's "got a loose screw?" Of course
not.

Solution:
Important names for parts of a welding robot

Suggested solution:
What do you think? What task can a welding
robot perform?
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■ Procédez ainsi:

Et maintenant, bonne chance et amusez-vous bien!

Comment
assembler
les modèles
fischertechnik
correctement

Robot
■ 1 articulation
■ 2 articulations
■ 3 articulations

S'informer

F a i r eE s s a y e r

V é r i f i e r  

R é f l é c h i r

S ' i n f o r m e r
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S'informer

Réfléchir

Faire

Essayer

Vérifier

■ Que «dit» la notice de montage ?
■ Y a-t-il des consignes d'assemblage ?
■ Qu'y a-t-il d'écrit dans la notice d'utilisation de l'interface ROBO et dans 
le manuel du logiciel ROBO PRO. 

■ Comment est-ce que je dois procéder ?
■ Qu'est-ce que je dois observer ?

■ Ne pas assembler par la force !
■ Travailler calmement
■ Si ça ne marche pas du premier coup, recommencer à nouveau.

■ Est-ce que tout est bien correct ?
■ Déplacer doucement le bras du robot.
■ Vérifier l'interface avec le «test interface» (s'il y en a un).

■ Est-ce que tout est réussi comme cela devrait l'être?
■ Toutes les pièces sont-elles montées?
■ Le bras du robot se déplace-t-il correctement (pas par à-coups)?
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Qu'est-ce qu'un 

robot?

Les robots peuvent:

D'ou vient le 

nom de «robot» ?

■ Les robots sont des machines qui peuvent effectuer des mouvements similaires à ceux des êtres
humains. 

■ Tout comme les êtres humains, ils possèdent des bras, des articulations, mais seulement une main.

■ Les robots sont utilisés dans la fabrication de pièces multiples, 
par ex. dans la fabrication automobile.

■ Les robots sont également utilisés pour les travaux qui sont dangereux pour les hommes, de même
que pour ceux qui se répètent constamment.

● souder

● assembler

● peindre

● transporter

etc..

■ L'écrivain tchèque Karel Capek (1890-1938) a écrit une pièce de
théâtre dans laquelle il y a des machines qui ressemblent à des
hommes. 
En 1920, il utilisa dans son roman R.U.R (qui signifie Rossums
Universal Robots) le mot «robot» qui, en fait, avait été créé par
son frère Josef Capek (1887-1945).

3333 5555
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Une place pour 

chaque chose, 

chaque chose 

à sa place!

Boîtes de triage 

■ Les boîtes de triage réf. 94828 avec les schémas d'insertion que vous pouvez découper de la notice
de montage mettent de l'ordre et facilitent encore davantage le bricolage. 
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Vérifiez tout
d'abord si vous
avez bien toutes
les pièces,
conformément à la
liste des pièces
détachées.

ROBO PRO 

Télécharger 

nouvelle version 

ROBO Interface

3333 7777
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Vérifier

■ Sachez que pour avoir un robot parfait avec tous les extras, il manque
encore l'interface ROBO, le logiciel ROBO Pro et le bloc secteur. Bien
sûr, on pourrait également faire fonctionner le robot autrement, mais les
meilleurs résultats, on les obtient toujours avec les accessoires
originaux fischertechnik. 

I m p o r t a n t !
Pour le coffret Industry Robots II, vous avez besoin de la version ROBO PRO 1.1.2.40. Si
vous avez une version antérieure du logiciel, vous pouvez la mettre à jour gratuitement
soit par l'intermédiaire du menu Aide dans ROBO PRO – Télécharger nouvelle version
ou sous www.fischertechnik.de/robopro/update.html.
Pour cela, il faut que votre ordinateur soit connecté sur l'Internet. 

La version ROBO Pro 1.1.2.40 contient des programmes servant d'exemples pour tous
les modèles ainsi qu'un programme d'apprentissage dit Teach-In pour le robot à 3
articulations.

■ La fonction «test Interface» de ROBO Pro est optimale
pour vérifier si tout est raccordé correctement pour un
modèle. Branchez par ex. tout simplement un moteur
et testez-le avec le «test Interface».
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■ Vous avez maintenant devant vous le coffret avec lequel vous pouvez construire 3 robots différents
en tout.

■ Pour ne pas que ce soit trop difficile au début, commencez par le robot le plus petit, le robot de
soudage à une articulation.

Vous verrez que vous y aurez déjà énormément de plaisir!

■ Procédez selon la notice de montage que vous avez trouvée dans le coffret. C'est très important de
toujours travailler dans le calme, d'être très exact et minutieux et de ne pas utiliser la force pour faire
quoi que ce soit. Regardez bien tous les éléments, lisez attentivement toutes les instructions avant de
commencer et vous verrez que ça ira tout seul.

Tout est clair? Alors, allez-y.

3333 8888
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Trois 

robots 

différents 

Robot de soudage
à 2 articulations

Robot de soudage
à 1 articulation

Robot
à 3 articulations
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Le robot 

à 1 articulation

■ Fini ? Bien sûr, aucun problème. A propos, saviez-vous qu'on peut aussi apprendre pas mal de choses
sur les modèles fischertechnik sur Internet?
Il y a même un forum où on peut s'informer quand on n'arrive pas à construire correctement
(www.fischertechnik.de).

■ Vous trouverez des instructions écrites sur l'interface ROBO et le logiciel ROBO Pro. 

■ Avec ROBO Pro (à partir de la version 1.1.2.40), des programmes  servant d'exemples sont fournis pour
chaque modèle du coffret (C:\Programme\ROBOPro\Programmes Exemples\Industry Robots II). 

■ Si vous ne vous y connaissez pas de façon optimale pour programmer, n'hésitez pas à vous reporter
à ces programmes; réfléchissez comment ils fonctionnent et essayez d'écrire vos propres programmes. 

■ Si vous voulez commander le robot avec d'autres commandes et
programmes, consultez les documents correspondants. 

A v a n t  d e  m e t t r e  l e  r o b o t  d e  s o u d a g e  e n
m a r c h e ,  v é r i f i e z  o b l i g a t o i r e m e n t :

❒ L'alimentation électrique est-elle ok ?

❒ Les conduites sont-elles raccordées correctement?

❒ Toutes les pièces sont-elles bien fixées ?

❒ Le robot de soudage tient-il bien debout ?

❒ Le robot de soudage peut-il se déplacer 
sans heurter quelque part ?

L'une des tâches de ces robots est d'appliquer des points de soudure. Votre robot en est également
capable. Le professionnel que vous êtes doit maintenant programmer le robot de sorte qu'il mette des
points de soudure à une tonne jaune (fournie). C'est un problème ? Non, bien sûr !

Réfléchissez à la tâche que vous voulez lui faire effectuer et programmez-la.
Voici un exemple:

3333 9999

I N D U S T R Y R O B O T S I I   M A N U E L D ’ A C C O M P A G N E M E N T



Essayer 4444 0000

F I N D U S T R Y R O B O T S I I   M A N U E L D ’ A C C O M P A G N E M E N T

Le robot de 

soudage 

à 2 articulations

■ Si le robot de soudage à 1 articulation est devenu
trop facile pour vous maintenant, vous devriez le
modifier. Réfléchissez donc alors comment
transformer le premier robot en un robot
de soudage à 2 articulations. Est-il
nécessaire de tout démonter?
Ou certaines phases de
montage sont-elles
semblables? 

■ Comparez exactement les notices de montage
et réfléchissez ensuite comment effectuer la
modification, le plus rapidement et le
mieux possible. 
C'est clair?

Ok! Mettez-vous alors au boulot et transformez votre robot de soudage.
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Exercice

Comment ces pièces

s'appellent-elles?

■ Regardez bien le robot de soudage, en toute tranquillité ….

Selon vous, quelles sont les tâches qu'un robot de soudage peut effectuer?
(Voyez les solutions proposées à la page 48)

■ Les principales désignations d'un robot de soudage
(Solutions proposées à la page 48)

4444 1111

I N D U S T R Y R O B O T S I I   M A N U E L D ’ A C C O M P A G N E M E N T

Réfléchir
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Le robot de soudage 

à 2 articulations

-Exercice 

d'entraînement-

■ Fini? Alors, allez-y et mettez-vous à programmer.

■ Avant la mise en marche, les conditions de vérification sont
les mêmes que pour le robot de soudage à 1 articulation.

A v a n t  d e  m e t t r e  l e  r o b o t  d e  s o u d a g e  
e n  m a r c h e ,  v é r i f i e z  o b l i g a t o i r e m e n t :

❒ L'alimentation électrique est-elle ok?

❒ Les conduites sont-elles raccordées correctement?

❒ Toutes les pièces sont-elles bien fixées?

❒ Le robot de soudage tient-il bien debout?

❒ Le robot de soudage peut-il se déplacer sans heurter quelque part?

■ Voici encore trois petits exercices de programmation pour ce robot:

1 32
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Le robot 

à 3 articulations

■ Les deux premiers robots n'étaient pas mal pour le début. 
Maintenant, voici le grand robot. Procédez
aussi minutieusement que jusqu'ici
et vous verrez que vous aurez
bientôt terminé le grand robot.

■ A vous de voir tout ce que vous pouvez faire avec ce robot; laissez libre cours à votre imagination et
votre créativité. 

■ C'est bien sûr à vous de voir si vous voulez vous en servir pour remuer votre chocolat ou pour effectuer
des travaux utiles. Lisez aux pages suivantes comment programmer ce robot. 

■ L'important est que vous ayez eu beaucoup de plaisir à construire le robot. N'oubliez pas que chaque
robot doit être maintenu. Vous trouverez également les informations à ce sujet dans la notice de
montage. 

■ Si, par hasard, le robot ne fonctionne pas, réfléchissez exactement à l'erreur que vous pourriez avoir
faite et à la manière de vérifier d'où l'erreur pourrait venir.
Procédez de façon systématique pour chercher l'erreur.
Si c'est nécessaire, notez-vous l'erreur en question et comment vous l'avez réparée. Comme ça, vous
vous établissez votre propre catalogue de maintenance, exactement comme les professionnels et votre
plaisir de jouer avec votre robot durera!

4444 3333
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Programmation 

du robot

Que veut dire «Teach-In»?

■ «Teach-In» est une manière de programmer qui est utilisée dans les robots industriels. Teach
(apprendre) signifie qu'on peut amener le robot là où on veut en appuyant sur les différentes touches à
l'écran.

■ Une fois que vous avez amené le robot à la bonne position, vous pouvez mémoriser la position
(apprendre). Lorsque vous avez introduit toutes les positions, vous pouvez démarrer le programme et tout
s'effectue et se déplace automatiquement. C'est vraiment une bonne invention cette programmation par
apprentissage «Teach-In», n'est-ce pas?
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Programmation

rapide du robot 

à 3 articulations

Charger

Démarrer

Sélectionner le
panneau de commande 

Touches du panneau 
de commande
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Touches du panneau de commande:
➀ Touches à flèche pour la commande du robot.
➁ Home = Le robot se rend à la position initiale.

➀

➂ ➃
➄ ➅ ➆ ➇ ➈

■ Chargez le programme d'apprentissage à
l'ordinateur. Il se trouve sous:
C:\Programme\ROBOPro\Programmes Exemples\
IndustryRobots II\TeachIn.rpp 
(A partir de la version ROBO Pro 1.1.2.40)

■ Démarrez le programme d'apprentissage.

■ Sélectionnez le panneau de commande
pour programmer le robot.

➂ Coller = Mémorisation de la position
actuelle.
➃ Recouvrir/Effacer = Modification des
positions existantes.
➄ Touches à flèche = Se rend à la position
précédente/suivante.
➅ Play = Démarrage du déroulement
programmé; le robot se rend successivement
à toutes les positions qui sont programmées.
➆ Continu = Le déroulement est répété en
permanence.
➇ Stop = Arrêt du déroulement. 
➈ Pause = Interruption du déroulement.
Pour le poursuivre, appuyer à nouveau sur le
bouton.

➁
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Arrêter

Mémoriser

■ Arrêtez le programme d'apprentissage.

■ Avant de quitter le programme d'apprentissage, mémorisez les positions programmées, sous forme
de fichier .csv. Vous pouvez les charger à nouveau à chaque fois que vous ouvrez le programme
d'apprentissage.
Si vous quittez le programme sans les avoir mémorisées, les positions seront effacées.
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Les tours d'Hanoi

F

■ Pour les spécialistes, il y a une tâche encore plus sophistiquée pour le robot à 3 articulations.
Il s'agit d'un très ancien jeu d'esprit appelé «Les tours d'Hanoi».

■ Histoire
Dans un cloître d'Hanoi, un moine se vit un jour donner la tâche de
déplacer 64 disques de la 1ère tour sur la 3ème. Il y avait 3 tours et 64
disques qui étaient tous de grandeur différente et qui étaient rangés
par ordre de taille. Une tâche difficile mais qu'on peut résoudre.

Nous voulons le faire mais seulement avec 3 tonnes numérotées de 1 à 3.

Les règles sont les suivantes:

■ Il y a 3 «terrains à bâtir» pour nos tours de tonnes. 

■ A la place 1, on a une tour avec 3 tonnes numérotées de 1 à 3. 

■ Les tonnes ont différentes «tailles» (1 est la plus grande et 3 la plus petite, la «taille» des tonnes
allant en diminuant vers le haut.)

● La tour doit être déplacée de la place 1 à la place 3. 
● Il n'y a le droit de déplacer qu'une seule tonne à la fois, à savoir celle d'en haut. 
● Il ne faut jamais mettre une grande tonne sur une plus petite (par ex., la tonne 1
NE DOIT PAS être empilée sur la tonne 2 et la tonne 2 sur la tonne 3).

Amusez-vous bien à cogiter! Si vous avez la possibilité de naviguer sur Internet,
cliquez sur les Tours d'Hanoi. C'est un jeu très
intéressant! Et, lorsque vous
aurez réussi à le faire par
votre robot à 3 articulations,
vos amis n'en reviendront
pas! 
Vous trouverez également
la solution dans les
programmes qui servent
d'exemples.

4444 7777
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Place de départ

Place intermédiaire

3

2

1

2

3

1

Place cible
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Ça a bien 

marché, non!

C'est génial ce que 

vous avez réussi!

Solution:

D'autres tâches vous viennent-
elles à l'esprit pour votre robot?
Amusez-vous bien à programmer!

le bras 
du robot

l'interface

le commutateur

la couronne 
de pivotement

le moteur

Un robot de soudage peut par ex. appliquer
des points de soudure.
Ces points de soudure relient les métaux
pour les coller ensemble. 
Ces points tiennent mieux que des vis.
On peut même souder des bandes tout
entières avec les robots.
Les soudures ne peuvent se défaire que si
on détruit en partie le matériau. 
Si on assemblait une voiture avec des vis,
cela serait peut-être amusant 
mais certainement pas aussi solide. Ou
bien, aimeriez-vous rouler avec une voiture
sur laquelle «les vis ont du jeu»?
Certainement pas.

Solution:
Les principales désignations d'un 
robot de soudage 

Solution proposée:
Selon vous, quelles sont les tâches qu'un
robot de soudage peut effectuer? 
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■ Je kunt het beste als volgt te werk gaan:

Wij wensen je veel plezier en succes!

Zo monteer je de
fischertechnik-
modellen op de
juiste manier

Roboter
■ 1-assig
■ 2-assig
■ 3-assig

Informeren

U i t v o e r e nU i t p r o b e r e n

C o n t r o l e r e n

N a d e n k e n

I n f o r m e r e n
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Informeren

Nadenken

Uitvoeren

Uitproberen

Controleren

■ Wat "zegt" de handleiding?
■ Zijn er montageaanwijzingen?
■ Wat staat er in de handleiding over de ROBO Interface en in het ROBO PRO softwarehandboek? 

■ Hoe zal ik te werk gaan?
■ Waarmee moet ik rekening houden?

■ Niet met geweld monteren!
■ Rustig werken
■ Als het niet meteen lukt, dan gewoon nog een keer opnieuw beginnen.

■ Wel, zit alles goed in elkaar?
■ De robotarm voorzichtig bewegen 
■ Interface met de "Interfacetest" controleren (indien beschikbaar)

■ Is alles zo gelukt als het daadwerkelijk moet zijn?
■ Zijn alle onderdelen stevig gemonteerd?
■ Beweegt de robotarm correct (niet schokkerig)?
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Wat is een 

robot?

Robots kunnen:

Waar komt de naam 

robot vandaan?

■ Robots zijn machines, die min of meer dezelfde bewegingen als mensen kunnen uitvoeren. 

■ Ze beschikken net als mensen over armen en gewrichten, maar hebben slechts één hand.

■ Robots worden voor de productie van uiteenlopende onderdelen (bijv. auto‘s) gebruikt.

■ Bij werkzaamheden die voor mensen gevaarlijk zijn en ook voor steeds terugkerende werkzaamheden
wordt vaak een robot ingezet.

● lassen

● monteren

● akken

● transporteren

... en nog veel meer.

■ De Tsjechische schrijver Karel Capek (1890-1938) had een
toneelstuk geschreven waarin machines de werkzaamheden van
de mens uitvoerden. 
In 1920 gebruikte hij in zijn roman R.U.R (d.w.z. Rossums
Universal Robots) voor het eerst de eigenlijk door zijn broer Josef
Capek (1887-1945) bedachte naam "robot".

5555 1111
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Orde is 

het halve werk!

Sorteerboxen

■ De sorteerboxen art.nr. 94828 in combinatie met de bewaarschema‘s, die je uit de
montagehandleiding kunt knippen, zorgen voor meer orde en maken het knutselen nog eenvoudiger. 
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Controleer eerst 

of onderdelen 

conform de lijst 

aanwezig zijn

ROBO PRO 

Nieuwe versie 

downloaden 

ROBO Interface
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Controleren

■ Houd er rekening mee dat voor een perfecte robot met alle
technische snufjes de ROBO Interface, de software ROBO Pro en de
netadapter nog ontbreken. 
Natuurlijk zou men de robot ook anders in gebruik kunnen nemen, maar
het beste resultaat krijg je nu eenmaal alleen met de originele
accessoires van fischertechnik. 

B e l a n g r i j k !
Voor de module Industry Robots II heb je de ROBO PRO versie 1.1.2.40 nodig. Als je over
een oudere softwareversie beschikt, kun je die gratis updaten via het 
Help-menu in ROBO PRO  –  Nieuwe versie downloaden of onder

www.fischertechnik.de/robopro/update.html
In dat geval moet je computer met internet verbonden zijn.

In de ROBO Pro versie 1.1.2.40 zijn voorbeeldprogramma’s voor alle modellen en een
Teach In-programma voor de 3-assige robot opgenomen.

■ Voor de controle of men bij een model alles correct heeft
aangesloten, is de functie "Interfacetest" in ROBO Pro
heel geschikt. Sluit bijv. gewoon een motor aan en
test deze met de "Interfacetest".



Nadenken

■ Voor je ligt de module, waaruit je in totaal 3 verschillende robots kunt bouwen.

■ Om te zorgen dat het begin niet zo moeilijk is, kun je het beste met de kleinste robot, de 1-assige
lasrobot, beginnen.

Je zult zien dat je hiermee al veel plezier kunt beleven!

■ Werk precies volgens de handleiding die je in de module hebt gevonden. Het is belangrijk dat je altijd
rustig werkt, dat je heel nauwkeurig bent en niets met geweld probeert te doen. Bekijk alles eerst goed
en lees alles door voordat je begint. Je zult zien dat alles dan vanzelf in orde komt.

Is alles duidelijk? Oké, dan gaan we echt aan de slag!

5555 4444
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3 verschillende 

robots

Lasrobot 2-assigLasrobot 1-assig

3-assige robot



Uitproberen

NL

De 1-assige 

lasrobot

■ Is het gelukt? Natuurlijk is het geen probleem. Wist je trouwens dat je via internet ook een heleboel
over fischertechnik-modellen te weten kunt komen?
Op internet is zelfs een forum waar je met je vragen terecht kunt, als je niet meer weet hoe het verder
moet (www.fischertechnik.de).

■ Handleidingen over de ROBO Interface en de software ROBO Pro vind je in gedrukte vorm. 

■ Met ROBO Pro (vanaf versie 1.1.2.40) worden voorbeeldprogramma‘s van ieder model van de module
meegeleverd (C:\Programmas Files\ROBO Pro\Voorbeldprogrammas\Industry Robots II). 

■ Als je nog niet zo goed bent in het programmeren, bekijk dit programma dan in alle rust, denk na over
hoe het werkt en probeer dan je eigen programma‘s te schrijven. 

■ En wanneer je de robot met andere besturingen en programma‘s wilt
bedienen, raadpleeg dan a.u.b. eerst de betreffende
documentatie.

Vo o r d a t  j e  d e  l a s r o b o t  i n s c h a k e l t
e e r s t  c o n t r o l e r e n :

❒ Is de stroom aangesloten en in orde?

❒ Zijn de kabels correct aangesloten?

❒ Zijn alle onderdelen stevig gemonteerd?

❒ Staat de lasrobot stevig?

❒ Kan de lasrobot tijdens het bewegen ergens 
tegenaan stoten?

Deze robot heeft tot taak om laspunten aan te brengen. En dat kan jouw robot ook. Het is nu de
bedoeling dat je de robot zo programmeert, dat hij een laspunt op de gele tonnen (worden meegeleverd)
aanbrengt. Een probleem? Natuurlijk niet!

Bedenk nu zelf je eigen opdrachten en
programmeer deze. 
Hier een voorbeeld:

5555 5555
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De 2-assige 

lasrobot

■ Als je de 1-assige lasrobot helemaal onder de knie
hebt, kan je hem ombouwen. Denk erover na hoe je
van de eerste robot een 2-assige  lasrobot kunt
bouwen. Moet je alles eerst weer uit
elkaar halen, of zijn de meeste
stappen precies gelijk? 

■ Vergelijk de handleidingen nauwkeurig met
elkaar en bedenk dan hoe je de robot het
snelste en gemakkelijkste kunt
ombouwen. Duidelijk?

Oké, dan gaan we nu voor de verbeterde lasrobot.



NL

Taak

Hoe heten 

deze onderdelen?

■ Bekijk de lasrobot heel nauwkeurig en in alle rust …

Wat denk je,  welke taak vervult een lasrobot? (Voor de oplossing zie pagina 64)

■ Belangrijke onderdelen van een lasrobot.
(Voor de oplossing zie pagina 64

5555 7777
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Nadenken
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De 2-assige 

lasrobot

-oefening-

■ Klaar? Dan kun je gaan programmeren. 

■ Voor het inschakelen gelden precies dezelfde controles als
voor de 1-assige lasrobot.

Vo o r d a t  j e  d e  l a s r o b o t  i n s c h a k e l t
e e r s t  c o n t r o l e r e n :

❒ Is de stroom aangesloten en in orde?

❒ Zijn de kabels correct aangesloten?

❒ Zijn alle onderdelen stevig gemonteerd?

❒ Staat de lasrobot stevig?

❒ Kan de lasrobot tijdens het bewegen ergens tegenaan stoten?

■ Onderstaand nog drie kleine programmeeroefeningen voor deze robot:

1 32
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De 

3-assige robot

■ Zo, de oefening met de eerste beide robots was een goed begin. Nu nog de
grote robot. Werk ook nu weer even
zorgvuldig als voorheen, dan zul je
zien dat ook de grote robot weldra
voor je staat.

■ Wat je met deze robot allemaal kunt doen, ligt aan je eigen
creativiteit. Of je hem bijv. chocolademelk wilt laten omroeren of andere zinvolle taken geeft, ligt aan
jezelf. 

■ Hoe je deze robot kunt programmeren, lees je op de volgende pagina‘s. Belangrijk is echter dat je het
leuk vindt om de robot te bouwen. 

■ Houd er rekening mee dat elke robot onderhoud nodig heeft. De aanwijzingen daarvoor vindt je ook
in de bouwhandleiding. 

■ En als je robot soms niet meer werkt, denk dan heel goed na waarom deze storing is opgetreden
en hoe je op zinvolle wijze kunt controleren waaraan dat ligt.
Ga daarbij systematisch te werk om de storing op te sporen.
Schrijf eventueel op welke storing is opgetreden en hoe je deze gerepareerd hebt. Zo maak je een eigen
onderhoudslogboek, als een echte professional en heb je nog lang plezier van je robot!

5555 9999
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Uitproberen
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De robot 

programmeren

Wat is Teach-In?

■ Wel, Teach-In is een programmeerwijze die bij industriële robots wordt toegepast. Teach (invoeren)
wil zeggen dat men de robot met de verschillende toetsen op het beeldscherm daarheen kan sturen
waar men maar wil. 

■ Nadat je de robot naar de juiste positie hebt gebracht, kun je deze positie opslaan in het geheugen
(teachen). Nadat alle posities uiteindelijk zijn ingevoerd, kun je het programma laten draaien en voert
de robot alle bewegingen uit. Een goede uitvinding dat Teach-In, nietwaar?



Uitproberen

NL

Snelprogrammering

van de 3-assige 

robot

Laad

Start

Kies het
bedieningsveld 

Toetsen op
bedieningsveld

6666 1111
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Toetsen op bedieningspaneel:
➀ Richtingstoetsen voor de besturing van de robot
➁ Home = robot gaat naar zijn uitgangspositie.

➂ ➃
➄ ➅ ➆ ➇ ➈

■ Laad het Teach-In programma in de
computer. Het staat onder: 
C:\Programmas Files\ROBO Pro\Voorbeld-
programmas\Industry Robots II (vanaf ROBO
Pro versie 1.1.2.40)

■ Start het Teach-In programma.

■ Kies het bedieningsveld om de robot te
programmeren.

➂ Invoegen = opslaan van de actuele
positie.
➃ Overschrijven/wissen = wijzigen van
bestaande posities.
➄ Pijltoetsen = naar vorige/volgende
positie springen.
➅ Play = geprogrammeerde verloop wordt
gestart, de robot gaat stap voor stap naar de
opgeslagen posities.
➆ Eindeloos = het verloop wordt continu
herhaald.
➇ Stop = het verloop wordt gestopt.
➈ Pauze =  het verloop wordt onderbroken
en voortgezet nadat weer op de knop wordt
gedrukt.

➁

➀
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Stoppen

Slaan

■ Teach-In programma stoppen.

■ Sla de geprogrammeerde posities als tabel op in een .cvs-bestand voordat je het Teach-In programma
sluit. Je kan het dan weer laden nadat je het Teach-In programma weer hebt geopend.

Sluit je het programma zonder de posities op te slaan, dan worden ze gewist.



Uitproberen

Torens van Hanoi

NL

■ Voor de specialisten vindt je hier nog een uitdagende taak voor de 3-assige robot. 
Het gaat daarbij om een oeroude puzzel, die "torens van Hanoi" heet.

■ Verhaal
Een monnik in het klooster van Hanoi kreeg de opdracht om de
64 ringen van de eerste toren op de derde te leggen. Er waren
3 torens en 64 ringen die allemaal een ander formaat hadden en

op grootte gesorteerd waren. Een moeilijke opdracht, maar wel oplosbaar.
Wij gaan het nu met de 3 tonnen proberen die van de cijfers 1-3 zijn voorzien.

Volgende regels:

■ Er zijn 3 "bouwterreinen" voor torens van tonnen. 

■ Op plaats 1 staat een toren met  3 tonnen 1-3. 

■ De tonnen hebben verschillende "maten" (1 de grootste, 3 de kleinste), waarbij de "grootte" van de
tonnen naar boven toe afneemt.

● De toren moet van plaats 1 naar plaats 3 worden verplaatst. 
● Er mag altijd maar één ton en alleen de bovenste worden bewogen. 
● Er mag nooit een grotere ton op een kleinere komen te staan (bijv. ton 1 mag bij het

stapelen NIET op ton 2 staan en ton 2 niet op ton 3).

Veel plezier bij het puzzelen! Als je over de mogelijkheid beschikt op internet te
surfen, klik dan eens op het onderwerp "Torens van
Hanoi". Het is een mooie
opdracht! En als jouw
3-assige robot het kan, dan
zal iedereen heel verbaasd
zijn! De oplossing vindt je in
elk geval onder de
voorbeeldprogramma‘s.

6666 3333
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Startplaats

Tussenplaats

3

2

1

2

3

1
Bestemming
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Toch nog gelukt!

Geweldig!

Oplossingen

Nog andere ideeën voor het
programmeren van je robot? 
Wij wensen je daarbij heel veel
plezier!

Robotarm
Interface

Eindschakelaar

Draaikrans

Motor

Een lasrobot heeft bijv. tot taak om
laspunten aan te brengen.
Deze laspunten verbinden metalen met
elkaar zodat ze nooit weer uit elkaar gaan.
Deze laspunten zijn steviger dan schroeven.
Men kan zelfs hele lasbanen met de
robotarm aanbrengen.
Lasverbindingen krijg je alleen los als je
daarbij het metaal gedeeltelijk beschadigd. 
Als je bijvoorbeeld een auto in elkaar zou
schroeven, dan zag het er vast heel grappig
uit, maar het zou niet zo stevig zijn. Of wil
je met een auto rijden waarvan "de
schroeven losraken"? Natuurlijk niet. 

Oplossing:
Belangrijke onderdelen van een 
lasrobot

Oplossing:
Wat denk je, welke taak vervult een
lasrobot?
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■ Lo mejor será que procedas del siguiente modo:

¡Y ahora que te diviertas mucho y tengas mucho éxito!

Así ensamblarás
correctamente 
los modelos de
fischertechnik

Robot
■ 1 eje
■ 2 ejes
■ 3 ejes

Informarse

E j e c u t a rE n s a y a r

C o m p r o b a r

P e n s a r

I n f o r m a r s e
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Informarse

Pensar

Ejecutar

Ensayar

Comprobar

■ ¿Qué "dicen" las instrucciones de montaje?
■ ¿Hay indicaciones para el montaje?
■ ¿Qué ponen en las instrucciones de manejo para la ROBO Interface y en el Manual del software 

ROBO PRO? 

■ ¿Cómo debo proceder?
■ ¿Qué tengo que observar?

■ ¡No montes a la fuerza!
■ Trabaja tranquilamente.
■ Si en la primera vez no resulta, entonces empieza otra vez de nuevo.

■ ¿Está correcto todo?
■ Mueve cuidadosamente el brazo del robot.
■ Comprueba la interfaz con el "Probar la Interface" (si dispones de éste)

■ ¿Ha funcionado todo como debería ser?
■ ¿Están bien montadas todas las partes?
■ ¿Se mueve el brazo del robot correctamente (no dando tirones)?



Informarse

E

¿Qué es un 

robot?

Los robots pueden:

¿De dónde proviene 

el nombre "robot"?

■ Robots son máquinas que pueden ejecutar movimientos similares a los del hombre. 

■ Éstos poseen exactamente como nosotros los seres humanos brazos, articulaciones, pero, sin
embargo, sólo una mano.

■ Robots se emplean en el montaje de muchas piezas, p. ej. coches.

■ Robots se aplican en trabajos que son peligrosos para el hombre, como también en trabajos que se
repiten continuamente.

● soldar

● montar

● pintar

● transportar

... y muchas otras cosas más.

■ El escritor checo Karel Capek (1890-1938) escribió una pieza de
teatro en la que trabajan máquinas parecidas al ser humano. 
En su novela R.U.R (Rossums Universal Robots), introdujo en 1920
el término de "robot", creado en realidad por su hermano Josef
Capek (1887-1945). 

6666 7777
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¡El orden hace 

la vida más 

llevadera! 

cajas de
clasificación

■ Las cajas de clasificación, No. de art. 94828, juntamente con los planos incorporados que puedes
recortar de las instrucciones de montaje, crean más orden y hacen que el trabajo de experimentación
sea más fácil. 



E

Comprueba 

primero si todo 

está disponible 

según la lista de 

piezas

ROBO PRO 

nueva versión 

bajar

ROBO Interface

■ Ten presente que para el robot perfecto con todos los detalles faltan
aún la ROBO Interface, el software ROBO Pro y el módulo de
alimentación.
Naturalmente que el robot se podría poner en servicio de otro modo,
pero los mejores resultados se obtienen sólo con los accesorios
originales de fischertechnik. 

¡ I m p o r t a n t e !
Para la unidad modular Industry Robots II necesitas la versión 1.1.2.40 de ROBO PRO. 
Si tienes una versión más antigua del software, la podrás actualizar gratuitamente ya 
sea por el menú Ayuda en ROBO PRO – Bajar nueva versión o en 

www.fischertechnik.de/robopro/update.html. 
Para ello tendrá que estar conectado tu ordenador con el Internet. 

La versión 1.1.2.40 de ROBO PRO contiene programas de ejemplo para todos los
modelos, así como un programa "Teach-In" para el robot de 3 ejes.

■ Para comprobar si has conectado todo correctamente en un
modelo, puedes aplicar la función "Probar la Interface"
de ROBO Pro, que es excelente para este fin.
Conecta p. ej, simplemente un motor y compruébalo
con el "Probar la Interface".

6666 9999
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Comprobar



Pensar

■ Ahora tienes delante la unidad modular, con cuyos elementos podrás construir en total tres robots
distintos.

■ Para que la cuestión no te sea difícil al principio, empieza con el robot más pequeño, es decir, con el
robot de soldadura de 1 eje.

¡Verás que esto ya divierte mucho!

■ Trabaja según las instrucciones de montaje que has encontrado en la unidad modular. Es importante
que trabajes siempre con tranquilidad, seas cuidadoso y no hagas nada a la fuerza. Contempla todo
detalladamente, lee todo minuciosamente antes de empezar y verás que todo resultará sin problemas.

¿Has entendido todo? – Pues bien, ¡empecemos!

7777 0000
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Tres robots 

distintos

Robot de soldadura 
de 2 ejes

Robot de soldadura 
de 1 eje

Robot de 3 ejes



Ensayar

E

El robot de

soldadura 

de 1 eje

■ ¿Ya estás listo? ¡Pues claro, ningún problema! ¿Sabías en realidad que en el Internet puedes
enterarte también de algunas cosas sobre los modelos de fischertechnik? Allí hay incluso un foro, en el
cual puedes informarte cuando no sepas cómo proseguir exactamente (www.fischertechnik.de).

■ Las instrucciones para la ROBO Interface y el software ROBO Pro las encontrarás de forma impresa. 

■ Con ROBO Pro (a partir de la versión 1.1.2.40) se suministran también programas de ejemplo para
cada modelo de la unidad modular (c:\Programas\ROBOPro\Programas de ejemplo\Industry Robots II). 

■ Si no tienes tanta práctica en programación, examina estos programas con tranquilidad, piensa cómo
funcionan e intenta escribir tus propios programas. 

■ En caso de que quieras manejar el robot con otros mandos y programas, consulta por favor
en la respectiva documentación. 

A n t e s  d e  a c t i v a r  e l  r o b o t  d e
s o l d a d u r a ,  c o m p r u e b a  d e  t o d a s  m a n e r a s :

❒ ¿Está en orden la alimentación de corriente?

❒ ¿Están conectados correctamente los cables?

❒ ¿Están bien montadas todas las piezas?

❒ ¿Está bien parado el robot de soldadura?

❒ ¿Se puede mover el robot sin chocar en ningún sitio?

Una tarea de estos robots es la aplicación de puntos de soldadura. Esto lo puede hacer también tu robot.
Una tarea de profesionales para tí sería programar el robot ahora de tal modo que aplique puntos de
soldadura en un cubo amarillo (incluido en el volumen de entrega). ¿Problema? ¡Por supuesto que no!

Haz que se te ocurran tareas propias y prográmalas.
A continuación, un ejemplo:

7777 1111
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El robot 

de soldadura 

de 2 ejes

■ Si el robot de soldadura de 1 eje se ha vuelto ahora
demasiado sencillo, lo deberías transformar. Piensa
cómo puedes construir un robot de soldadura de
2 ejes partiendo del primer robot. ¿Tienes
que desarmar todo de nuevo o son
iguales en algunas etapas de
montaje? 

■ Compara exactamente las instrucciones de
montaje y piensa entonces cómo puedes
realizar la reforma de la manera más
rápida y más fácil. 
¿Todo está claro? 

Pues bien, ¡manos a la obra – monta el robot de soldadura perfeccionado!



E

Tarea

¿Cómo se llaman 

estas partes?

■ Contempla muy exactamente y con tranquilidad el robot de soldadura ...

¿Qué crees, qué tarea satisface un robot de soldadura?  (Para las propuestas de solución consulta la
página 80)

■ Designaciones importantes de un robot de soldadura. 
(Para las propuestas de solución consulta la página 80)

7777 3333
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Pensar
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El robot de soldadura 

de 2 ejes

-Tarea de ejercicio-

■ ¿Listo? Pues, ¡empieza con la programación! 

■ Antes de efectuar la activación, se aplicarán exactamente
las mismas condiciones de comprobación como en el caso del
robot de soldadura de 1 eje.

A n t e s  d e  a c t i v a r  e l  r o b o t  d e  s o l d a d u r a ,  
c o m p r u e b a  d e  t o d a s  m a n e r a s :

❒ ¿Está en orden la alimentación de corriente?

❒ ¿Están conectados correctamente los cables?

❒ ¿Están bien montadas todas las piezas?

❒ ¿Está bien parado el robot de soldadura?

❒ ¿Se puede mover el robot sin chocar en ningún sitio?

■ A continuación, otros tres pequeños ejercicios de programación para este robot:

1 32
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El robot de 3 ejes■ Bueno, los dos primeros robots estuvieron bien para el principio. 
Ahora viene el robot más complicado.
Trabaja con el mismo cuidado que
hasta ahora y verás que muy pronto
tendrás este robot delante tuyo.

■ Todo lo que puedes hacer con este robot se lo
dejamos a tu creatividad. Naturalmente que tú decides si
quieres utilizarlo para batir chocolate o para trabajos razonables. 

■ Cómo puedes programar este robot, lo puedes consultar en la siguiente página. Lo importante es que
te diviertas montando el robot. 

■ No te olvides que todo robot tiene que ser sometido a mantenimiento. Indicaciones para ello las
encontrarás también en las instrucciones de montaje. 

■ Para el caso de que el robot no funcionase una vez, piensa antes exactamente porqué se ha
producido el defecto y cómo puedes comprobar tú mismo a qué se debe.
Entonces procede sistemáticamente para localizar el defecto. Si es necesario, anota qué defecto se ha
producido y cómo lo has reparado. De ese modo elaborarás un catálogo de mantenimiento propio como
los profesionales, ¡y la diversión con el robot te la conservarás por mucho tiempo!

7777 5555
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Ensayar
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Programación 

del robot

¿Qué es "Teach-In"?

■ Pues, "Teach-In" es un modo de programación que se aplica en los robots industriales. "Teach"
(introducir) significa que podemos mover el robot a donde querramos con las teclas individuales en la
pantalla. 

■ Una vez que hayas llevado el robot a la posición correcta, podrás almacenar (to teach) la posición en
la memoria. Después de haber introducido todas las posiciones, puedes dejar que se ejecute el
programa y todo girará y se moverá como lo programaste. Un buen invento eso lo del "Teach-In", ¿no?



Ensayar

E

Programación

rápida del robot

de 3 ejes

Cargar

Iniciar

Seleccionar el panel

Teclas del panel de
control

7777 7777
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Teclas del panel de control
➀ Teclas de dirección para maniobrar el robot.
➁ Home = El robot se desplaza a la posición inicial.

➂ ➃
➄ ➅ ➆ ➇ ➈

■ Carga el programa "Teach-In" en el
ordenador. Se encuentra en:  C:\Archivos de
programa\ROBO Pro\ Programmas de ejemplo\
Industry Robots II (a partir de la versión
1.1.2.40 de ROBO Pro

■ Inicia el programa "Teach-In".

■ Selecciona el panel de control para
programar el robot.

➂ Insertar = Almacenar la posición actual.
➃ Sobrescribir/Borrar = Cambiar posiciones
existentes.
➄ Teclas de flecha = Saltar a la posición
anterior/siguiente.
➅ Play = La ejecución programada se inicia
y la aproximación a todas las posiciones
introducidas se efectúa consecutivamente.
➆ Sinfín = La ejecución se repite
continuamente.
➇ Parada = La ejecución se detiene.
➈ Pausa = La ejecución se interrumpe y se
continúa al pulsar de nuevo el botón.➁

➀
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Detener

Guardar

■ Detiene el programa "Teach-In".

■ Antes de cerrar el programa "Teach-In", almacena las posiciones programadas como tabla en un
archivo .csv.  Tú las puedes cargar de nuevo después de abrir cada vez el programa "Teach-In".

Si cierras el programa sin almacenar las posiciones, éstas serán borradas.
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Torres de Hanoi

E

■ Para especialistas tenemos aquí otra tarea exigente para el robot de 3 ejes. Se trata de una 
tarea de ingenio antiquísima que se denomina "Torres de Hanoi".

■ Historia
Un monje del monasterio de Hanoi recibió la tarea de colocar 64
discos de la primera torre a la tercera. Habían 3 torres y 64 discos,
y todos tenían diferentes tamaños y estaban dispuestos en
distinto orden. Una tarea difícil, pero solucionable. 

Nosotros queremos intentar resolverla pero con sólo 3 barriles que llevan pegados los números de 1 al 3.

Tenemos las siguientes reglas:

■ Hay 3 "puestos de montaje" para las torres de barriles. 

■ En el Puesto 1 hay una torre con 3 barriles: 1, 2 y 3. 

■ Los barriles tienen diferentes "tamaños" (1 el más grande, 2 el más pequeño, donde el "tamaño" de
los barriles disminuye hacia arriba). 

● La torre tiene que ser movida del Puesto 1 al Puesto 3. 
● Sólo se puede mover cada vez un barril, precisamente el que está más alto. 
● Nunca deberá quedar un barril más grande sobre uno más pequeño 
(p. ej. el 1 NO deberá quedar sobre el 2 al apilar, el 2 NO sobre el 3).

¡Que te diviertas pensando! Si tienes la posibilidad de navegar en el Internet, trata
de llegar al tema "Torres de Hanoi". Es una tarea muy interesante! Y si el robot de 3
ejes lo puede resolver, ¡tus expectadores se
sorprenderán! 
La solución la puedes
encontrar igualmente en los
programas de ejemplo.
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Puesto de partida

Puesto auxiliar

3

2

1

2

3

1
Puesto final
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¡Mira que bien 

han marchado las
cosas!

¡Increíble lo que 

has conseguido!

Solución:

¿Se te ocurren otras tareas para
tu robot?
¡Que te diviertas programando!

Brazo del robot
Interfaz

Interruptor final

Corona giratoria

Motor

Un robot de soldadura tiene la tarea p. ej.
de aplicar puntos de soldadura. Estos
puntos de soldadura unen metales para que
no se separen de nuevo. Estos puntos
resisten mejor que tornillos.
Con los robots se pueden hacer incluso
hileras enteras de soldadura. Las uniones
soldadas se pueden separar únicamente si
se destruye parcialmente el material. Si se
montase un coche uniéndolo por tornillos,
con certeza que esto tendría un aspecto
muy gracioso y con seguridad que no sería
tan estable. ¿O es deseas ir en un coche
que "tiene los tornillos flojos"? 
¡Seguro que no! 

Solución:
Designaciones importantes de un robot de
soldadura.

Propuesta de solución:
¿Qué crees, qué tarea satisface un robot de
soldadura? 
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■ Assim, procederás da melhor maneira:

e, então, muita diversão e muito sucesso!

Assim, irás
montar modelos
da fischertechnik
corretamente

Robô
■ 1 eixo
■ 2 eixos
■ 3 eixos

Informar

E x e c u t a rE x p e r i m e n t a r

Te s t a r

P e n s a r

I n f o r m a r
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Informar

Pensar

Executar

Experimentar

Testar

■ O que "diz" a instrução de construção?
■ Existem avisos de montagem?
■ O que está no manual de instruções para a ROBO Interface e no manual do software ROBO PRO?

■ Como devo proceder?
■ Ao que devo prestar atenção?

■ Não montar com uso de violência!
■ Trabalhar com calma.
■ Quando não funcionar da primeira vez, iniciar ainda novamente.

■ Então, está tudo correto?
■ Movimentar com cuidado o braço do robô.
■ Testar a interface com o "Teste de interface" (caso existente).

■ Ocorreu tudo como estava previsto?
■ Estão montados firmemente todas as peças?
■ O braço do robô se movimenta corretamente (sem solavancos)?
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O que é um robô?

Os robôs podem:

De onde vem 

o nome robô?

■ Robôs são máquinas que podem executar movimentos similares aos humanos. 

■ Eles possuem, tanto como nós humanos, braços, articulações, mas, entretanto somente uma mão.

■ Os robôs são utilizados para a fabricação das mais diversas peças, p.ex., automóveis.

■ Os robôs são empregados no caso de trabalhos que são perigosos para as pessoas, como também
no caso de trabalhos que se repetem continuamente.

● Soldar

● Montar

● Pintar

● Transportar

E muitos outras coisas.

■ O escritos checo Karel Capek (1890-1938) escreveu uma peça
de teatro, na qual máquinas semelhantes aos humanos
trabalhavam. 
No seu romance R.U.R (isto é, Rossums Universal Robots), ele
derivou em 1920 o termo "Robô" criado de fato pelo seu irmão
Josef Capek (1887-1945).

8888 3333
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Organização 

é tudo na vida! 

caixas de triagem

■ As caixas de triagem, no.art.: 94828, juntamente com os esquemas de colocação, que podes recortar
da instrução de construção, criam mais organização, tornando, assim, o trabalho manual mais fácil. 
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Verificar, 

primeiramente, se 

tudo está presente, 

conforme a lista de

peças isoladas

ROBO PRO 

download

nova versão

ROBO Interface

■ Não esqueça que ainda faltam para o robô perfeito, com todos os
extras, a ROBO Interface, o software ROBO Pro e o adaptador à rede. 
Naturalmente, se pode colocar o robô em funcionamento também de
outras maneiras, mas os melhores resultados são obtidos sempre com
os acessórios originais de fischertechnik. 

I m p o r t a n t e !
Para o módulo Industry Robots II necessitas o ROBO PRO, versão 1.1.2.40. Caso tenhas
uma versão mais antiga do software, poderás atualizar gratuitamente através do menu
de ajuda no ROBO PRO – Carregar a partir da rede (download) a nova versão ou em
www.fischertechnik.de/robopro/update.html. Para isso, o teu computador deve estar
conectado com a Internet. 

Na versão 1.1.2.40 do ROBO Pro, estão incluídos programas de exemplo para todos os
modelos, bem como um programa Teach In (de aprendizado) para o robô de 3 eixos.

■ Para testar se a gente conectou tudo corretamente num
modelo, é apropriado, sobremaneira, a função "Testar a
Interface" no ROBO Pro. Conecte, p.ex., simplesmente
um motor e teste-o com a "Testar a Interface".

8888 5555
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Testar
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■ Tens, agora, na tua frente, o módulo com o qual poderás construir, ao todo, 3 diferentes robôs.

■ Para que não seja muito difícil para ti no começo, 
comece com o menor robô, o robô para soldar de um eixo (monoaxial).

Irás ver, isto já é muito interessante!

■ Trabalha conforme a instrução de montagem, que encontrarás no módulo. É importante que sempre
trabalhes com calma, que tenhas cuidado e não utilizes violência. Veja tudo bem, leia tudo, antes de
iniciar e irás ver, tudo funciona como por si mesmo.

Tudo bem? Ok, é só iniciar!

8888 6666
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Tres

diferentes 

robôs

Robô para soldar 
de 2 eixos

Robô para soldar
de 1 eixo

Robô de 3 eixos
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O robô 

para soldar 

de um eixo

■ Terminaste? Claro, sem problemas. Sabias, que também se pode descobrir algumas coisas sobre os
modelos da fischertechnik na Internet?
Existe, inclusive, um Forum, no qual a gente pode se informar quando não a gente se sabe exatamente
como continuar (www.fischertechnik.de).

■ As instruções sobre a ROBO Interface e o software ROBO Pro, podes encontrar em forma impressa. 

■ Como o ROBO Pro (a partir da versão 1.1.2.40) são fornecidos, juntamente com cada modelo do
módulo, programas de exemplo (C:\Programas\ROBO Pro\Programas de exemplo\Industry Robots II). 

■ Quando ainda não estiveres em boa forma com a programação, veja esta programa com calma, pensa
como ele funciona e tenta escrever o teu próprio programa. 

■ Caso queiras operar o robô com outros controles e programas, verifica,
por favor, na documentação correspondente. 

A n t e s  d e  l i g a r  o  r o b ô  p a r a  s o l d a r,
t e s t a r  o b r i g a t o r i a m e n t e :

❒ Está a alimentação de corrente elétrica em
ordem?

❒ Estão os condutores corretamente conectados?

❒ Estão montadas todas as peças?

❒ Está o robô para soldar seguro?

❒ Pode o robô para soldar se movimentar sem bater
em alguma coisa?

Uma das tarefas deste robô é executar pontos de solda. Isto também pode o teu robô. Uma tarefa
profissional para ti, seria agora programar o robô para que ele pusesse pontos de solda num tonel
amarelo (no âmbito do fornecimento). Algum problema? Naturalmente que não!

Imagina algumas tarefas e programa-as.
Aqui, um exemplo:

8888 7777

I N D U S T R Y R O B O T S I I   F O L H E T O



Experimentar 8888 8888

P I N D U S T R Y R O B O T S I I   F O L H E T O

O robô 

para soldar 

de 2 eixos

■ Quando o robô para soldar de um eixo tornar-se
muito fácil para ti, deves modificá-lo. Pensa como, a
partir do teu primeiro robô, podes construir um
robô para soldar de dois eixos (biaxial).
Terás de desmontar todo ou eles já
são o mesmo em algumas
partes da montagem. 

Compara exatamente as instruções de montagem
e imagina, então, como a modificação pode
ocorrer o mais rápido e da melhor
maneira. Tudo bem?

Ok, então vamos para o robô para soldar melhorado.
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Tarefa

Como se chamam 

estas peças?

■ Observa o robô para soldar exatamente e com calma ...

O que achas, quais as funções que um robô para soldar satisfaz? 
(Proposições de solução, vide a página 96))

■ Designações importantes de um robô para soldar
(Proposições de solução, vide a página 96)

8888 9999
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Pensar
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O robô para soldar 

de 2 eixos

-Exercício-

■ Pronto? Então, vamos à programação. 

■ Antes do acionamento são válidas as mesmas condições de
teste do que no caso do robô para soldar de um eixo.

A n t e s  d e  l i g a r  o  r o b ô  p a r a  s o l d a r,  
t e s t a r  o b r i g a t o r i a m e n t e :

❒ Está a alimentação de corrente elétrica em ordem?

❒ Estão os condutores corretamente conectados?

❒ Estão montadas todas as peças?

❒ Está o robô para soldar seguro?

❒ Pode o robô para soldar se movimentar sem bater
em alguma coisa?

■ Aqui, ainda três pequenos exercícios de programação para este robô:

1 32
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O robô 

de 3 eixos

■ Assim, os dois primeiros robôs foram bons para o começo. Agora, é hora do
robô grande. Trabalha exatamente com o
mesmo cuidado que até o momento e
verás que o robô grande estará na
tua frente logo.

■ Tudo o que podes fazer com este robô é deixado para a tua criatividade. Se quiser empregá-lo para
mexer o leite com chocolate ou para trabalhos mais sérios é teu problema. 

■ Nas próximas páginas, poderá ler como podes programar este robô. O importante é que te dê prazer
em montar o robô. 

■ Não esqueça que todos os robôs tem que sofrer manutenção. Para isto, encontrarás também
indicações nas instruções de montagem. 

■ Caso o robô não funcionar, pense exatamente por que ocorreu um erro e como poderás testar
objetivamente para detectar o erro.
A seguir, proceda sistematicamente, para encontrar o erro. 
Anota, quando for necessário, qual o erro que ocorreu e como o reparaste. Assim, irás elaborar um
catálogo de manutenção próprio, com os profissionais e o prazer com o robô permanece mantido por
mais tempo!

9999 1111
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Experimentar



Experimentar 9999 2222

P I N D U S T R Y R O B O T S I I   F O L H E T O

Programação 

do robô

O que é Teach-In?

■ Teach-In é um modo de programação, que é utilizado pelos robôs industriais. Teach (aprender)
significa que a gente pode controlar o robô para onde se quiser com as teclas individuais no monitor. 

■ Quando tiveres colocado o robô na posição correta, podes armazenar (aprender) a posição. Quando
todas as posições foram introduzidas, podes deixar o programa rodar e tudo gira e se movimenta. Uma
grande descoberta, este Teach-In, não?
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Programação

rápida do robô 

de 3 eixos

Carregar

Iniciar

Selecionar o 
painel de comando

Teclas do 
painel de comando
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Teclas do painel de comando:
➀ Teclas direcionais para controle do robô.
➁ Home= O robô se movimenta para aposição inicial.

➂ ➃
➄ ➅ ➆ ➇ ➈

■ Carrega o programa Teach-In no
computador. Ele se encontra em :
C:\Programas\ROBO Pro\Programas de exemplo\
Industry Robots II. 
(A partir de versão ROBO Pro 1.1.2.40)

■ Inicia o programa Teach-In.

■ Seleciona o painel de comando, para
programar o robô.

➂ Entrar= Armazenar a posição atual.
➃ Sobrescrever/Suprimir= Modificar as
posições existentes.
➄ Teclas direcionais= Saltar para a posição
anterior/próxima.
➅ Play= Será iniciado o decurso
programado, movimentar, uma após a outra,
as posições fornecidas.
➆ Sem-fim= O decurso será repetido
continuamente.
➇ Parar = O decurso é parado. 
➈ Pausa = O decurso será interrompido e
continuado ao ser novamente carregado no
botão.

➁

➀
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Parar

Armazenar

■ Parar o programa de Teach-In.

■ Armazenar, antes de encerrar o programa Teach-In, as posições programadas como tabela num
arquivo .csv. Poderás, então, após cada abertura do programa Teach-In, carregar novamente.

Ao fechares o programa sem teres armazenado as posições, estas serão suprimidas.
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Torres de Hanói

P

■ Para especialistas, existe aqui ainda uma tarefa exigente para o robô de 3 eixos. Trata-se de uma
tarefa antiqüíssima de charadismo, que se chama "Torres de Hanói".

■ História
Um monge no mosteiro de Hanói recebeu a tarefa de transladar 64
discos da primeira torre para a terceira. Existiam 3 torres e 64
discos, que eram todos de diferentes tamanhos e se apresentavam
ordenadamente. Uma tarefa difícil mas solucionável.

Vamos fazer, entretanto, com apenas 3 tonéis, que são identificados pelos números de 1 a 3 neles
colados.

Normas a seguir:

■ Existem 3 "Canteiros de obras" para torres de tonéis. 

■ No canteiro 1 se encontra uma torre com 3 tonéis 1-3. 

■ Os tonéis tem diferentes "tamanhos" (1 o maior, 3 o menor, conquanto o "maior" dos tonéis diminui
na parte de cima. 

● A torre deverá ser movimentada do canteiro 1 para o canteiro 3. 
● Somente deverá ser movimentado um tonel e, de fato, o que está mais em cima. 
● Nunca deve ocorrer que um tonel maior seja colocado sobre um tonel menor 
(p.ex. o 1 NÃO deve ser empilhado sobre o 2, o 2 NÃO deve ficar sobre o 3).

Divirta-se com o jogo! Quando tiveres a
oportunidade de navegar na
Internet, clicar no assunto
Torre de Hanói. Esta é uma
bela tarefa! E, quando o
robô de 3 eixos pode
resolver a tarefa, os outros
ficaram surpresos! 
A solução pode ser
encontrada, da
mesma maneira,
nos programas
de exemplos.
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Posição inicial

Posição auxiliar

3

2

1

2

3

1
Posição final



9999 6666

P I N D U S T R Y R O B O T S I I   F O L H E T O

Funcionou tubo 

bem, é claro!

Muito bem, 

parabéns pelo 

bom resultado!

Solução:

Imaginas outras tarefas para os
teus robôs?  
Divirta-se, programando!

Braço do robô
Interface

Interruptor 
de curso final

Coroa rotativa

Motor

Um robô para soldar tem a função, p.ex., de
aplicar pontos de solda.
Estes pontos de solda ligam metais para
que eles não se separem novamente. Estes
pontos prendem melhor do que parafusos.
É possível, inclusive, traçar faixas de solda
completas com os robôs.
As junções soldadas somente podem ser
separadas quando o material é
parcialmente destruído. Como seria um
automóvel montado com parafusos, ele
seria, certamente, muito divertido e não
seria, seguramente, estável. Ou gostarias
de viajar num automóvel que tem "os
parafusos frouxos"? Certamente, que não.

Solução:
Designações importantes de um robô para
soldar

Proposições de solução:
O que achas, quais as funções que um robô
para soldar satisfaz?






