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Das Modellbausystem ,,Computing* fir den Informatik-Unterricht

Der Konstruktionsbaukasten ,Computing” und weitere Modellbausatze geben Ihnen
und lhren Schiilern die Moglichkeit, selbstgebaute technische Modelle (Roboter, Auto-
maten, Graphik-Endgeréte) nach ebenfalls selbst gestalteten oder mitgelieferten Compu-

terprogrammen arbeiten zu lassen.

Die Verbindung zu den an lhrer Schule vorhandenen
Computern erfolgt durch ein spezielles Interface. — Das
wesentlich erweiterte neue Angebot umfaBt finf — zum
Teil von CVK entwickelte - Versionen des fischertechnik-
Computing-Bereichs. Es sind folgende:

Bl Konstruktionsbaukasten
»Computing“

fiir den wahlweisen Bau von 10 verschiedenen Modellen
nacheinander. Der Baukasten dient der Einfiihrung in die
technische Vielfalt numerisch gesteuerter Roboter und
Automaten. Die Modelle konnen nach Bedarf aufgebaut,
verkabelt und wieder zerlegt werden. Siehe S.6.

B Bausitze PN-ROB 1-5
fiir eine Modelireihe von
funf ,,Pneumatik-Robotern*

Mit pneumatischen Bauelementen lassen sich mecha-
nisch relativ einfache, hinsichtlich ihrer Funktionen aber
vielseitige Modelle herstellen. Sie konnen durch Zeitplan-
steuerung Uber ein Ausgangs-Interface mit sehr einfa-
chen BASIC-Programmen gesteuert werden. Solche
Modelle eignen sich daher besonders fiir den Anfangs-
unterricht mit Computersteuerungen. Das Funktions-
system beruht auf dem Einsatz von Pneumatikzylindern
in Verbindung mit Magnetventilen. Das System wird mit
0,3 bar Druckluft aus dem sehr leise arbeitenden Klein-
verdichter oder einem herkdmmlichen Kompressor mit
Druckminderer betrieben. - Diese Modelle sollen anhand
der Anleitung aufgebaut und danach nicht mehr zerlegt
werden. So stehen sie jederzeit fiir Steuerungsaufgaben
bereit - Ihr Vorteil, denn meist fehlt Ihnen die Zeit fir
den Aufbau technisch komplexer Modelle. Siehe S.3.

El Bausatze MOT-ROB 1-6
fur eine Modellreihe von
sechs ,,Motor-Robotern*

Mit Motoren angetriebene Modelle sind schwieriger zu
steuern als pneumatische, da die Positionen eines
Motors bzw. eines angetriebenen Maschinenteils abge-
fragt werden mussen. Die angebotenen Modelle konnen
durch Ablaufsteuerung mit Abfrage von Tastern liber ein
Ausgangs-und Eingangs-Interface gesteuert werden.
Diese Modelle sollen nach dem Aufbau nicht wieder
zerlegt werden. Ein wiederholtes Auf- und Abbauen ware
wegen der hohen Anforderungen an P Azision und der
aufwendigen Verdrahtung problematis 4.

E1 Bausatze fiir 7 Modelle aus
Konstruktionsbaukasten
,Computing*

Diese Modelle konnen nach dem Zusammenbau eben-
falls stationar fur den Informatik-Unterricht und fiir
Schiileribungen eingesetzt werden. Sie haben gegen-
tber den unter Bund EIgenannten Modellen einen
hoheren Schwierigkeitsgrad. Siehe S.5.

B Spezialbausatz
»irainings-Roboter,
dreiachsig

Ein professionelles Demonstrationsmodell fiir das Fach
Informatik. Seine hohe Leistungsfahigkeit = und damit
auch der hohere Schwierigkeitsgrad beim Selbstpro-
grammieren — liegen deutlich liber den Modellen aus
dem Konstruktionsbaukasten ,,Computing”. Siehe S.9.

B Spezialbausatz
,Plotter/Scanner“

Auch dieses Graphikgerat hat einen wesentlich héheren
Schwierigkeitsgrad als die ,Computing“-Einzelmodelle.
Als Plotter arbeitet es formatfillend bis DIN A4;

als Scanner ist es fiir die digitale Abtastung von Bild-
vorlagen eingerichtet. Siehe S.10.

H Interface-Ausfiihrungen
Stromversorgung
Bauteil-Kleinmengen

Die erforderlichen Interface-Ausfiihrungen werden z.Zt.
fur sechs Computer-Systeme angeboten, weitere wer-
den entwickelt. Die angebotenen Interfaces sind fiir alle
Ausfihrungen der hier beschriebenen fischertechnik-
Bausatze geeignet. Die fischertechnik-Interfaces enthal-
ten eine Diskette fiir die Bausatze unter @und @ Fir die
Modelle ,Trainings-Roboter” und ,Plotter/Scanner* wird
eine Diskette gegen Gutschein mitgeliefert. Die Bau-
anleitungen fur die Modelle aus den Reihen Bund B
enthalten Programmbeispiele fir Commodore C64 zur
Selbsteingabe sowie Hinweise auf Anderungen fir
andere Computer. Alle Programme sind in BASIC
geschrieben. Interface-Ubersicht siehe S.7/8.

Als Stromversorgung fiir den Antrieb der Modelle steht
das neue Computing-Netzgerat (CVK 65200) zur Ver-
flgung. Bauteile der Modelle sind in Kleinmengen nach-
zubeziehen. Sie konnen mit allen anderen Bauelementen
aus dem CVK-fischertechnik-Schulprogramm kombiniert
werden, um die Modelle nach eigenen Vorstellungen
weer auszubauen. Siehe hierzu auch S.7/8.



Modellreihe ,,Pneumatik-Roboter“ PN-ROB 1-5 (2

Bauséatze mit lose verpackten Bauteilen, komplett mit Schlauch- und Kabelmaterial.
Anleitung zum Zusammenbau und zum AnschluB des Modells. Programmieranleitung. Die
Steuerungen kénnen durch zusatzlichen Einbau von optischen oder akustischen Signal-
gebern erweitert werden. Interfaces und Stromversorgung siehe S. 7/8.

PN_ROB 1 Bestellnummer
CVK 66240

Einfaches Modell mit 4 Funktionen: 6ffnet und schlieBt die Zange, hebt

und senkt den Arm.

2 Zylinder, 2 Magnetventile, 1 Drossel zur Regulierung der Geschwindig-

keit der Bewegungen.

Programmierméglichkeiten: Wiederholendes Greifen, Anheben, Freige-

ben und Wiederaufnehmen eines Balls. Ball rollt in Ausgangslage zuriick.

Differenzierte Armbewegungen wie Wurf-, Wipp- und Riittelbewegungen.

Steuerbar liber 2 Ausgéange.

PN_ROB 2 Bestellnummer
CVK 66258

Modell mit 6 Funktionen: wie PN-ROB 1, jedoch zusétzlich mit Drehung

nach links und rechts.

3 Zylinder, 4 Magnetventile, 2 Drosseln.

Programmiermdaglichkeiten: Wiederholendes Greifen, Anheben und

Wiederablegen des Balls. Wiederholendes Aufnehmen und Umsetzen

des Balls liber ein Hindernis. Wiederholendes Vertauschen von 2 Béllen

durch Anfahren einer Mittelposition. Wurf-, Wipp- und Riittelbewegungen.

Steuerbar liber 4 Ausgange. Durch Einsatz des Mini-Tasters (CVK 64360)

exaktes Ansteuern der Mittelposition.

PN_ROB 3 Bestellnummer

CVK 66266

Modell mit 6 Funktionen: 6ffnet und schlieBt die Zange, hebt und senkt

den Arm, fahrt die Zange aus und ein.

3 Zylinder, 4 Magnetventile, 2 Drosseln.

Programmiermdglichkeiten: Wiederholendes Aufnehmen und Absetzen

des Balls an der unteren oder oberen Ablage. Wiederholendes

Umsetzen von der unteren auf die obere Ablage und umgekehrt.

Wipp- und Ruttelbewegungen.

Steuerbar uUber 4 Ausgange.

PN_ROB 4 Bestellnummer
CVK 66274
Modell mit 6 Funktionen: 6ffnet und schlieft die Zange, hebt und senkt
den Korper, dreht nach links und rechts.
3 Zylinder, 4 Magnetventile, 2 Drosseln, 1 Endtaster.
Programmiermdaglichkeiten: Wiederholendes Aufnehmen, Anheben und
Absetzen des Zylinders. Wiederholendes Umsetzen eines Zylinders von
einer Seite zur anderen. Austauschen von zwei Zylindern durch Anfahren
einer Zwischenstation. Diagonal-, Wipp- und Ruttelbewegungen.
Steuerbar iUber 4, bei AnschluB des Tasters zum exakten Anfahren einer
Mittelposition Uber 5 Ausgange.
PN_ROB 5 (B:estellnummer
VK 66282
GroBes Modell mit 6 Funktionen: 6ffnet und schlieBt, hebt und senkt,
dreht nach links und rechts. Wahrend bei den obigen Modellen das
Senken mit Schwerkraft erfolgt, wird hier der Arm mit Druckluft gesenkt.
3 Zylinder, 5 Magnetventile, 2 Drosseln, 1 Endtaster.
Programmiermdéglichkeiten: Wiederholendes Aufnehmen und Absetzen
oder Umsetzen eines Balls. Wiederholendes Austauschen von zwei Ballen
durch Anfahren einer Zwischenposition. Schrittweises Anheben oder An-
halten des Arms in Schragstellung, Wipp-, Rittel- oder Wurfbewegungen.
Steuerbar Uber 5, bei AnschluB des Tasters Uber 6 Ausgange.

i - Bestellnummer
Klelnverd|0hter (Kompressor) CVK 62015
Zur Drucklufterzeugung fiir den Antrieb der Pneumatik-Modelle. Kunst-
stoffgehduse, 29 x 14 x 13 cm, mit GummifiBen und Handgriff. Netz-
anschluB: 220 V~, 50 Hz, Betriebsdruck: min 30 Kpa (0,3 bar). Liefer-
menge: min 35 I/min. Gewicht: ca. 2,6 kg. Mit AnschluBkabel 200 cm.




Modelireihe ,,Motor-Roboter“ MOT-ROB 1-6 3]

Bausatze mit lose verpackten Bauteilen, komplett mit Verdrahtungsmaterial. Anleitung
zum Zusammenbau und zum AnschluB des Modells. Programmieranleitung. Die Steue-
rungen konnen durch zusatzlichen Einbau von optischen oder akustischen Signalgebern
erweitert werden. Interfaces und Stromversorgung siehe S.7/8.

MOT-ROB 1 VK 66304 "
Schragaufzug zum Befdrdern von Werkstiicken. Mechanische oder elek-
tromagnetische Lastaufnahme.

1 Motor, 2 Taster, 1 Hubgabel oder 1 Elektromagnet.
Programmiermaglichkeiten: Wiederholendes Aufnehmen, Transportieren
und Abwerfen des Werkstlicks. Uber eine Rutsche gelangt es zuriick in
die Ausgangslage.

Steuerbar uber 2 Ausgange und 2 Eingange.

MOT-ROB 2 UK Bes "
Magnet-Roboter zum Umsetzen von Metallscheiben.

1 Motor, 3 Taster, 1 Elektromagnet, 1 Anzeigelampe.
Programmiermdglichkeiten: Eine Scheibe kann umgesetzt, zwei kdnnen
durch Anfahren einer Zwischenposition gegeneinander ausgetauscht
werden. Drei Scheiben kénnen nach verschiedenen Mustern umgesetzt
oder lbereinandergesetzt werden.

Steuerbar Uiber 3 Ausgadnge und 3 Eingange.

MOT-ROB 3 CVK'86820 "
Magnet-Roboter wie MOT-ROB-2, jedoch zusétzlich mit ausfahrbarem
Arm.

2 Motoren, 4 Taster, 1 Elektromagnet, 1 Anzeigelampe
Programmiermdoglichkeiten: Metallscheiben konnen wie bei MOT-ROB-2
gehandhabt, jedoch auf 4 Platze umgesetzt werden.

Steuerbar Uiber 5 Ausgange und 4 Eingange.

MOT-ROB 4 S

Magnet-Roboter mit Hubmagnet.

2 Motoren, 5 Taster, 1 Elektromagnet.

Programmiermaoglichkeiten: Metallscheiben werden aus den Schalen
herausgehoben und konnen in verschiedener Weise verteilt, umgesetzt,
ubereinandergesetzt oder auf eine erhohte Ablage gebracht werden.
Steuerbar iiber 5 Ausgange und 5 Eingange.

MOT-ROB 5 sesmmne

GroBer Handhabungsroboter mit Greifzange.

3 Motoren, 7 Taster.

Programmiermaglichkeiten: Ein zylindrisches Werkstlick kann in ver-
schiedener Weise umgesetzt, zwei Werkstiicke konnen durch Anfahren
einer Mittelposition gegeneinander ausgetauscht werden.

Steuerbar Uber 6 Ausgédnge und 7 Eingénge.

MOT-ROB 6 CUK aeses "
Magnet-Roboter fiir frei wahlbare Positionierung.

2 Motoren, 2 Taster, 1 Elektromagnet.

Steuerung durch Zahlimpulse mit Abfrage der Umdrehungszahlen an

den beiden Getrieben fiir Drehen und Heben. Der Magnet kann an jede
beliebige Stelle innerhalb seines Hub- und Schwenkbereiches gesteuert
werden.

Steuerbar lber 5 Ausgédnge und 2 Eingénge.




Einzelbausatze aus dem Konstruktionshaukasten ,,Computing* £

Der Konstruktionsbaukasten wird auf S. 6 beschrieben. Sieben der darin enthaltenen
Modelle mit hoherem Schwierigkeitsgrad sind als Einzelbauséatze lieferbar. Lose verpackte
Bauteile, komplett mit Flachbandkabel (mit Stecker), Bau- und Programmieranleitung.
Interfaces und Stromversorgung siehe S.7/8.

Teach-in-Roboter ovidung 1) ST
Schragarmroboter aus der industriellen Praxis. Er wird zunachst vom
Bediener manuell iiber eine Kommandotastatur gesteueert. Das im
Computer installierte Programm zeichnet alle Bewegungen zur spateren
selbstandigen Wiedergabe auf. 2 Motoren, 8 Taster, 1 Elektromagnet,

2 Potentiometer. Steuerbar iiber 5 Ausgéange und 10 Eingange.

Werkzeugmaschine (obiidung 2 KB
Kombiniert das Zusammenspiel zweier getrennter Funktionen innerhalb
des Arbeitsablaufs: Ein Werkstlick nach dem anderen wird mit Hilfe des
Drehtellers in Position gebracht. Die Bearbeitungsmaschine fahrt herab,
bohrt und fahrt zuriick. 2 Motoren, 3 Taster. Steuerbar uber 3 Eingénge
und 3 Ausgange.

Materialaufzug (aobidung 3) CVKa8120 "
Die Steuerung bewegt den Fahrkorb in die vorgewahlte Richtung. Kom-
binierte Fahrprogramme Uber drei Stockwerke erlauben auch schwierige
Aufgabenstellungen. (Mit diesem Bausatz kann auch eine Verkehrsampel
gebaut werden.) 1 Motor, 6 Taster. Steuerbar uber 2 Ausgange und

6 Eingange.

Bestellnummer

Antennenrotor (obiung 4) CVK 65138
Das Antennenmodell wird in programmierte Positionen gebracht. Einfa-
ches Modell eines Regelkreises mit Computer. 1 Motor, 2 Potentiometer.
Steuerbar iiber 2 Ausgénge und 2 Eingange.

¥ Bestellnummer
Sortleranlage (Abbildung 5) CVK 65146
Das Modell unterscheidet Bausteine 30 und 15 und sortiert sie in zwei Auf-
fangbehélter. 1 Motor, 5 Taster. Steuerbar Giber 2 Ausgéange und 5 Eingange.

Turm von Hanoi (vidung 6) oK esie
Das Modell 16st durch einen Rekursionsalgorithmus das ,Turm-von-
Hanoi“-Spiel, bei dem es um das Umschichten eines Stapels von Platten
verschiedener Durchmesser geht. 2 Motoren, 7 Taster, 2 Potentiometer,

1 Elektromagnet. Steuerbar iber 5 Ausgange und 4 Eingange.

Plotter oviidung 7) UK 68170
Der Plotter erstellt Computer-Graphiken, wie sie z.B. bei MeBwerterfas-
sunc . anfallen. 2 Motoren. 5 Te ster, 2 Potentiometer, 1 Elektromagnet.
Steuerbar iiber 5 Ausgange und 7 Eingange.

5



Konstruktionsbaukasten ,,Computing* i3

Mit den Bauteilen dieses Baukastens konnen 10 verschiedene technische Modelle
nacheinander gebaut, verkabelt und wieder zerlegt werden. Technische Ausstattung:
2 Mini-Motoren, 2 Getriebe, 1 Elektromagnet, 2 Potentiometer, 8 Taster, 3 Lampen.
Interfaces und Stromversorgung siehe S.7/8.

Der Baukasten enthalt auBerdem einen
Drehkranz und eine Schubstange sowie
alle sonst noch flir den Bau der Modelle
erforderlichen fischertechnik-Bau-
elemente.

Die Lieferung erfolgt in einem Styropor-
Behalter, in dem die wichtigsten Bau-
elemente getrennt aufbewahrt werden.
Eine Bauanleitung (36 Seiten) und eine
Programmieranleitung (32 Seiten) sind
fur die 10 Modelle beigefiigt.

Mit den Einzelteilen des Konstruktions-
baukastens lassen sich sowohl die nach-
stehend beschriebenen drei Modelle als
auch die auf S. 5 des Prospekts gezeig-
ten sieben Modelle bauen und betreiben.

Konstruktionsbaukasten ,,Computing®

Siehe Abbildung oben. Komplett wie beschrieben (CVK 64514)
Solarzelle fiir das Nachfiihrungsmodell

Die Solarzelle ist nicht im Bausatz enthalten und gesondert zu bestellen
(CVK 64581)

Bauanleitung flr die 10 Modelle

36 Seiten, geheftet. Auch gesondert lieferbar (CVK 64590)
Programmieranleitung fiir die 10 Modelle

32 Seiten, geheftet. Auch gesondert lieferbar (CVK 64603)

Ampelanlage mit FuBgangertaste

Ein einfaches Modell zur Einflihrung in elementare Eingabe- und Aus-
gabepositionen.
Steuerbar Uber 3 Ausgange und 1 Eingang.

Graphik-Tablett

Zur unmittelbaren Eingabe von Punktpositionen und Graphiken in den
Computer. Er registriert die Bewegungen des Griffels und ibernimmt die
Positionsdaten. (Mit Commodore C64 nur mit Zusatz-Programm
SIMON'S BASIC funktionsfahig).

8 Taster, 2 Potentiometer.

Steuerbar liber 2 Ausgange und 10 Eingange.

Solarzellen-Nachfiihrung

Das Modell kann die - gesondert zu bestellende - Solarzelle durch ein
entsprechendes Programm frontal zu jeder Himmelsrichtung einstellen
und damit auf optimale Energieeinstrahlung richten.

2 Motoren, 4 Taster, 2 Potentiometer.

Steuerbar Uiber 4 Ausgédnge und 6 Eingéange.




Das fischertechnik- 1]
Computing Interface

Dieses Interface wird mit dem User-Port des Computers
und uber ein 20poliges Flachbandkabel mit dem Modell
verbunden. Dieses den Bauséatzen beigefiigte fertige
AnschluBkabel hat einen zweireihigen Flachstecker, der
einfach in die AnschluBbuchse des Interfaces einge-
steckt wird. Bei IBM- und Schneider-Computern ist als
Schnittstelle der Druckerausgang vorgesehen. Das Inter-
face verflgt Uber acht Ausgabeleitungen, mit denen sich
vier Motoren unabhéngig voneinander ein- und ausschal-
ten und in ihrer Drehrichtung beeinflussen lassen. Diese
Ausgange konnen z. B. auch zur Ansteuerung von Lam-
pen, Elektromagneten und Relais verwendet werden.
Acht Eingangsleitungen erméglichen z. B. den AnschluB
von Tastern, Schaltern und Lichtschranken. Zwei zusatz-
liche Analogeingabekanale sind fiir den AnschluB von
Potentiometern oder Fotowiderstanden geeignet.

Technische Hinweise:

Bestiickung mit Transistor-Endstufen, interne Span-
nungsstabilisierung mit Verpolschutz, vier AnschluBbuch-
sen fiir Spannungsversorgung, eine Masse-Buchse

(O Volt), LED-Anzeige zur Funktionskontrolle der Verbin-
dung Interface-Computer.

Gehause 15 x 9 x 3 cm, mit durchsichtiger Abdeckung,
mit zum Computertyp passendem Stecker und fest ein-
gebauter 20poliger, zweireihiger Stiftleiste.

Allgemeine Hinweise:

Der schnelle Ablauf aller Modellfunktionen und die fast
gleichzeitige Bearbeitung aller Steuerungsaufgaben wird
durch ein auf das fischertechnik-Interface abgestimmtes
Systemprogramm ermadglicht. Dieses Systemprogramm
ist fur den jeweiligen Rechnertyp als Diskette (Kassette)
lieferbar. (Die angebotenen Disketten enthalten das
Systemprogramm und - in BASIC - jeweils verschiedene
Steuerungsprogramme.)

Sollten andere Interface-Hersteller entsprechende Ange-
bote unterbreiten, achten Sie bitte auf die Verfligbarkeit
eines jeweils auf die fischertechnik-Modellfunktionen ab-
gestimmten Software-Angebotes.

CVK-Zusatzgerate

Steuermodul zur manuellen Steuerung aller Modelle
ohne Computersystem. Fiir Kontroll- und Erprobungs-
zwecke. Simulation der Interface-Ausgabesignale durch
Schalter. Kontrolle der Interface-Eingangssignale durch
Leuchtdioden. Betrieb durch Modell-Stromversorgung.
CVK 66363

Kontrollmodul zur Einzelliberwachung aller Befehls- und
Riickmeldeleitungen zwischen ft-Interface und Modell
durch 18 verschiedenfarbige LED’s, komplett mit
AnschluBkabel. CVK 66371

AnschluBmodul als Kabelumsetzer zwischen 20poligem
Flachbandkabel und Einzelverdrahtung (2,6 mm-Buch-
sen). CVK 66380

Stromversorgung:

Fur den Betrieb des ft-Interfaces ist immer eine Strom-
versorgung erforderlich. Das Computing-Netzgerat
ermaoglicht neben der Versorgung des ft-Interfaces auch
den Betrieb aller Modelle dieses Prospekts. .
Eingang: 220 V/50 Hz/29 VA. .,
Ausgang: 6,8V = /15 A. - CVK 65200

Falls vorhanden, kann auch das ﬂ-Stromversorgu%gs—
gerat mot 4 (CVK 60098) eingesetzt werden. Fiir den
Trainingsroboter und den Plotter/Scanner sind jeweils
2 Stiick mot 4 erfoderlich.

Blockschaltbild des fischertechnik-Interface
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Bestellhinweise

Bitte verwenden Sie den beigefligten Bestellschein, der
auch die z. Z. geltenden Preise enthalt.

Alle Teile des CVK-fischertechnik-Schulprogramms kon-
nen bei der Lehrmittel-Fachhandlung bestellt werden,
deren Fachberater Ihre Schule/Institution besucht und
betreut. Sollte das nicht der Fall sein, konnen Anfragen
und Auftrage auch an CVK gerichtet werden.

Nur fiir Berlin (West):

Alleinvertrieb des CVK-fischertechnik-Schulprogramms
und aller Einzelteile durch

experimenta Gambke

Holzhauser Str. 76, 1000 Berlin 27

Eine Einzelteil-Bildliste ,Computing" wird vorbereitet und
kann ab Mitte 1986 unter der Nr. P 78078 kostenlos
angefordert werden.

Stand aller Angaben dieses Prospekts 1.2.1986. Anderun-
gen im Interesse der technischen Weiterentwicklung
vorbeha'ten.



fischertechnik-Computing Interfaces

Blaue Ziffernkreise: Siehe Hinweise am FuB der Tabelle

Computer ft-Computing- ft-Computing- Diskette einzeln Diskette extra fiir ft-Computing-
Priifen Sie, welche | Interface Interface fur Baukasten JTrainingsroboter” Interface
Gerate an lhrer einzeln Anleitung ,Computing" (siehe Hinweis 1) komplett
Schule/Institution ohne Anleitung © einzeln auf Seite 6 und und fiir ,Plotter/ mit Anleitung
vorhanden oder und Diskette, fur Bauséatze dar- Scanner* auf und Diskette
zur Anschaffung fur alle aus auf Seite 5. Seite 9/10. fur Modelle
vorgesehen sind. Bausatze. Fir Modelle auf auf Seite 5/6.
Seite 3/4 siehe Fur Modelle auf
Hinweis . Seite 3/4 siehe
Hinweis *
Commodore VC 20 CVK 66169
Commodore C 64 CVK 66088 CVK 64646 = CVK 64530
Commodore SX 64 CVK 66177
Commodore 128 CVK 64611
Commodore 4xxx CVK 66096 Fur SD-Laufwerk « | Fur SD-Laufwerk : | CVK 64549 -
Commodore 8xxx CVK 64654 CVK 65243
Fir DD-Laufwerke Fur DD-Laufwerk
CVK 66215 CVK 66185 -
Apple lI
Apple Il +
zpp:e :: europlus CVK 66118 CVK 64620 CVK 64662 | CVK 65251 CVK 64522
pplell e |
Apple compatibles |
Nicht geeignet: !
Apple Il ¢ !
ACORN Modell B CVK 66126 CVK 64638 Fur SD-Laufwerk « | Fir SD-Laufwerk : CVK 64557
CVK 64670 CVK 65260 |'
Fiir DD-Laufwerk Fir DD-Laufwerk |
CVK 66223 CVK 66193 |
Beide nur in engli- Beide nur in engli-
scher Fassung scher Fassung
Schneider CPC 464 Kassette mit Programmen fiir Einzelbau-
Schneider CPC 664 satze aus Konstruktionsbaukasten
baugleich: CVK 66134 CVK 64689 .Computing" sowie fir Spezialbausatze CVK 64565
Armstrad CPC 464 JJrainingsroboter” und ,Plotter/Scanner*: | nur mit Kassette
Armstrad CPC 664 CVK 65316
IBM PC
Bt CVK 66142 CVK 66150 CVK 66231 CVK 66207 CVK 64573
IBM compatibles
Siemens PC-d In Vorbereitung In Vorbereitung In Vorbereitung In Vorbereitung In Vorbereitung
Weitere Computer und Interfaces fiir fischertechnik-Modelle
Busch Busch Zu beziehen durch experimenta Gambke, Holzhauser Str. 76, 1000 Berlin 27
Microtronic Interface-Bausteine u ; Urehoxp S5 F0IZNauSe 3 .
Kosmos CP 1 ﬁ(:g?;):eﬂg;a“is- Zu beziehen durch Franckhsche Verlagsbuchhandlung, Stuttgart
NDR NDR-Klein
Klein-Computer I0E-Karte + Anfragen an
Bausatz, Graf Elektronik Systeme
B-ROBOT + Magnusstr. 13, Postfach 1610, 8960 Kempten
E-ROBOT

Sinclair

Anfragen an Hertrich Computer GmbH, Im Moéllenkamp 26, 4830 Giitersloh 1

i Gutschein fiir diese Diskette ist im

Bausatz enthalten.

Nicht geeignet fiir ,Scanner”, da der
Computer standardmaBig nicht

graphikfahig ist.

Die beiliegende Diskette ist nur flir
SD-Laufwerk geeignet. Bei Verwen-
dung von DD-Laufwerk bitte einzeln

bestellen:

Interface CVK 66096
Anleitung CVK 64611
Diskette CVK 66215

. SD: einfache Dichte,

40 Spuren

DD: doppelte Dichte, 80 Spuren

- Die beiliegende Diskette ist nur fir

SD-Laufwerk geeignet. Bei Verwen-
dung von DD-Laufwerk bitte einzeln
bestellen:

Interface CVK 66126

Anleitung CVK 64638

Diskette CVK 66223

Die interface-Anleitung sollte immer
mitbestellt werden. Es geniigt aber -
wie bei den Disketten - bei vielen In-
terfaces auch eine geringere Stiick-
zahl. Die Anleitung enthalt den jeweili-
gen Abdruck des Systemprogramms.

' Diskette auch geeignet fiir Modelle

auf Seite 3/4, jedoch nur zur Eingabe
des auf den jeweiligen Computer ab-
gestimmten System-Programms. Das
fur die Modelle dieser Serie jeweils
erforderliche BASIC-Programm ist den
Bauanleitungen gedruckt beigefiigt.
AbgefaBt fiir den Commodore C 64,
enthalt es Hinweise auf die evtl. erfor-
derliche Programm-Umsetzung als
Anpassung an andere Systeme. Extra
Disketten fiir diese Modelle sind z.Z.
noch nicht vorgesehen.



Spezialbausatz ,,Trainings-Roboter* (dreiachsig)

Dieses Modell eines dreiachsigen Roboters hat ein Positioniersystem mit drei Infrarot-
Gabellichtschranken nach dem Vorbild der ASEA-Roboter. Leistungsfahigkeit und Schwierig-
keitsgrad liegen deutlich liber den Modellen des Konstruktionsbaukastens ,,Computing®.

Interfaces und Stromversorgung siehe S.7/8.

Das Gerat besitzt die normale Raumgeometrie eines
Industrieroboters mit drei rotatorischen Freiheitsgraden.
(Die zusatzlichen Freiheitsgrade eines Industrieroboters
dienen nur der Greifhandorientierung und spielen in der
Positionierung nur eine untergeordnete Rolle).

Bei dem mechanischen Aufbau wurde besonderer Wert
auf die Separierbarkeit der Bewegungsachsen gelegt.
Dies wird durch einen Parallelogrammantrieb des Unter-
arms und eine Parallelogrammfiihrung der Greifhand
erreicht. Damit wird die Orientierung eines Gelenks nicht
durch die Bewegung einer ubergeordneten Achse
gestort.

Der Arbeitsraum des Roboters ist rotationssymmetrisch,
wobei der minimale Radius 12 cm, der maximale Radius
37 cm betragt. Die Greifhohe reicht von =6 cm bis

+25 cm.

Technische Ausstattung:

- 3 S-Motoren 6,8 V = zur Bewegung der 3 Roboter-
achsen.

= 1 Mini-Motor 6,8 V = zum Antrieb der Greifhand.

- 3 Infrarot-Gabellichtschranken zur Positionierung der
drei Roboterachsen.

— 4 Taster zur Definition der Grundstellung.

- 1 Not-Aus-Taster.

— 4 Lampen zur optischen Betriebsanzeige.

- Bauteile fir verschiedene Greifer (fur zylindrische und
rechteckige Teile).

- FlachbandanschluBkabel mit Vielfachstecker zum
Interface.

- Ausfuhrliche Bau- und Programmieranleitung.

- Gutschein fur Programmdiskette entsprechend dem
jeweiligen Computertyp.

Features: Die Wiederholgenauigkeit des Roboters

betragt ca. 1 mm. Ladeausgleich fur Greifer in allen

Bewegungsstadien. GroBer Arbeitsraum.

Die Bauteile des Roboters sind mit allen anderen

fischertechnik-Komponenten kombinierbar und zZu

erganzen.

Der AnschluB an den Computer erfolgt tiber ein Int&rface.

Das Anleitungsheft gibt eine Einfihrung in die Roboter-
geometrie und macht mit dem Arbeitsraum des Robo-
ters bekannt.

Software

Robot. Hand: Mit Hilfe des Computerkeyboards kann
der Roboter manuell mit verschiedenen SchrittgroBen in
seinen drei Bewegungsachsen gesteuert werden. Die
jeweiligen Positionsdaten werden am Monitor angezeigt.

Robot. Raum: Eine erweiterte Form des Programms
Robot. Hand, in der die Grenzen des Roboterarbeits-
raumes bereits eingearbeitet sind.

Robot. Teach: Eine komfortable Art der Teach In-Pro-
grammierung wird Uber das Computerkeyboard manuell
gesteuert; dabei werden die jeweiligen Eckpunkte
gespeichert. Die Speicherwerte werden am Bildschirm
angezeigt, eine erfolgte Speicherung durch ein akusti-
sches Signal bestéatigt. Das gespeicherte Programm
kann nun ein- oder mehrfach ausgefihrt werden. Unter
einem File-Namen 4Bt sich das Programm auf Diskette
abspeichern und kann auf Wunsch wieder in den
Computer geladen werden. Die Diskette enthalt ein
bereits abgespeichertes Demonstrationsprogramm.
Bereits gespeicherte Programme konnen erweitert bzw.
geandert werden.
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Robot. Justage: Dieses Programm dient zur Einjustie-
rung der 3 im Baukasten enthaltenen Infrarot-Gabellicht-
schranken auf die jeweilige Raumhelligkeit.

Programm Robot. System: Es enthalt eine erweiterte
Treibersoftware des Interface. Diagnose-Programm zur
Funktionskontrolle der Motoren und Taster.

Links: Greifhand mit symetrischem Spindelantrieb.
Rechts: Positioniersystem mit Infrarot-Gabellicht-
schranke.

Spezialbausatz ,Trainings-Roboter®. (CVK 65197)
B: unc P~~<ar nieranleitung einzeln (CVK 65227)
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Spezialbausatz ,,Plotter/Scanner

Dieser professionelle Bausatz vereinigt die Mdglichkeiten von zwei Graphikgeraten. Die
hohe Leistungsfahigkeit des Modells — und damit auch der hohere Schwierigkeitsgrad -
liegen deutlich dber den Modellen aus dem Konstruktionsbaukasten ,Computing®.

Interfaces und Stromversorgung siehe S.7/8.

. D 3: Auf-
grund der
Definition des
Kantenver-
laufs eines
Korpers wird
dieser in be-
liebiger Blick-
richtung als

Kantenmodell

| gezeichnet.
Die Darstel-
lung wird auf
die Plotter-
flache

| optimiert.

i 3-D-Bild.

Der Plotter arbeitet formatfiillend bis DIN A4 bei einer
Positioniergenauigkeit unter 0,5 mm. Der Antrieb erfolgt
uber zwei bipolare Schrittmotoren. Der Scanner ist fiir
die digitale Abtastqu von Bildvorlagen eingerichtet. Mit
der dazu gelieferten Softw.are ist Bilddarstellung auch in
Falschfarbendarstellung mobhg:h

Beim Plotter wird fiir Commodore C64 ein Zusatz-
programrn in SIMON'S BASIC bendtigt.

Technische Ausstattung:

- 2 bipolare Schrittmotoren mit einer SchrittgréBe von
75Grad 68 V.= _

- Elektromagnetischer Schreibkopf mit Fasermine.

- Lesekopf mit Lampe und Fotozelle.

- 2 Taster zur Erkennung. der Endpositionen.

- Klarsichtplatte mit visuellem DIN A4-Vorlagenanschlag.

- FlachbandanschluB mit Vielfachstecker zum Interface.

- Ausfiihrliche Bau- und Pfoogrammieranleitung.

- Gutschein fiir Programmdiskette.

Features:

- Positionsgenauigkeit besser als 0,5 mm.

- Die Bauteile des Plotter/Scanner sind mit allen
anderen fischertechnik-Komponenten kombinierbar.

- AnschiuB an den Computer erfolgt {iber ein Interface.

Software

Step: Mit diesem Programm kann die Steuerung der
Schrittmotoren mit wahlbarer Verzégerung demonstriert
werden. Parallel wird in der Anleitung die Funktion eines
Schrittmotors erklart.

Plot: BASIC-Programm zur Steuerung des Plotters. Aus-
gangspunkt Ihrer individuellen Plotter-Software. Enthalt
Unterprogramme fiir Plotterbewegungen, gerade Linien,
Rechtecke, Schraffuren, Kreise, Ellipsen und Bégen.
AuBerdem eine komplette ASCII-Buchstabenbibliothek,
die noch um 128 Sonderzeichen erganzt werden kann.
Weiter: Unterprogramme zum Zeichnen von Skalen-
achsen inklusive Beschriftung und Skalierung.

Funktion: Das Programm basiert auf PLOT und skaliert
und zeichnet eine beliebige Funktion einer unabhin-
gigen Variablen.

Param. F: Das Programm basiert auf PLOT und skaliert
und zeichnet eine zweidimensionale Funktion eines
gemeinsamen Parameters.

Char. Design: Mit dem Programm koénnen Sie den
Zeichensatz von PLOT andern und erganzen. Der
Zeichenentwurf erfolgt am Bildschirm.

Scanner: Programm zur optischen Vorlagenabtastung
bis zum Format DIN A4. Den einzelnen Punkten (Schritt-
weite ca. 2 mm) werden Helligkeitswerte zugeordnet
und im Computer abgespeichert. Nach Ende der
Abtastung konnen die Daten unter Angabe eines
File-Namens auf Diskette gespeichert werden.

B & W: Durch die Wabhl eines geeigneten Grenzwertes
zwischen den Helligkeitsextremwerten, die der
Computer anzeigt, wird auf dem Bildschirm ein digitales
schwarz-weiB-Bild erzeugt.

D.PIC: In dem Programm kann zusétzlich zwischen
3 unterschiedlichen Aufldsungen in x- und y-Richtung
gewahlt und auf dem Bildschirm optimiert werden.

Color: Hier konnen mit Hilfe geeignet festzulegender
Grenzwerte bis zu 16 Farben auf dem Bildschirm dar-
gestellt werden. Es steht die vollstandige Farbpalette
des Computers zur Auswahl. Wie bei D.PIC kann
zwischen drei Auflosungsstufen unterschieden und auf
dem Bildschirm optimiert werden.

Pattern: Bei dem Programm sucht sich der Computer
einen auf der Vorlage aufgebrachten schwarzen, aus-
geflllten Kreis. Der Sensor fahrt der Kreislinie entlang
und wertet die Positionsdaten aus: Danach kdnnen iden-
tische, verschobene und verschieden groBe Kreise nach
gleicher Methode erkannt werden.

Links: Schreibkopf bei Textlibertragung. Rechts: Lese-
kopf beim Abtasten/Ubertragen einer Graphik.

Spezialbausatz , Plotter/Scanner®. (CVK 65189)
Bau- und Programmieranleitung einzeln (CVK 65219)
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