
Station Smarter Schieber (a)

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta 2021, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause; eXperiBot: L. Oschütz 

Aufgabe: 
Stelle eine Vermutung an, wie der Roboter seine zwei Motoren steuern muss (vorwärts oder rückwärts), 
um auf der Linie weiterfahren zu können: 

A) Ende der Linie: anhalten

B) Motor links Drehrichtung:   Motor rechts Drehrichtung: 

C) Motor links Drehrichtung:   Motor rechts Drehrichtung: 

D) Motor links Drehrichtung:    Motor rechts Drehrichtung: 

Programmieraufgabe 
Schreibe ein Programm, das den Roboter aus der Lade-Zone 
bis zum Greifarm fahren lässt und dort anhält. Teste dein 
Programm und korrigiere mögliche Fehler.  

Du kannst auch ein Warenstück in seine Gabel legen und 
schauen, ob er den Transport schafft.  

Befehlsbox 

Erweitere das Programm, sodass der Roboter seine Bewegung immer wiederholt 
und laufend Waren aus der Lade-Zone transportiert. 

Du hast sicher bemerkt, dass der Roboter auch ohne Ladung seinen Weg fährt. 

 Baue eine Objekt-Erkennung mit dem zweiten Multisensor in das Programm ein, damit der Roboter anhält,
wenn er keine Ladung in der Gabel hat.



Debugging Smarter Schieber

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta 2021, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause 

 Nutze dazu diese Blöcke:



Station Smarter Greifer (a)

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta 2021, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause; eXperiBot: L. Oschütz 

1. Programmieraufgabe
Untersuche, welches Roboter-Modul welche Bewegungen 
ausführen kann. Schreibe dazu jeweils ein kleines Programm, 
das nur jeweils ein Modul steuert.  

In der Befehlsbox ist ein Beispiel für den Twister: 

So lernst du die einzelnen Module kennen. Die Winkel-
angaben für Twister und Pivot können Werte von -90° bis 
90° annehmen.  

 Gib dem Grabber mal etwas zum Festhalten, während er
sich schließt.

Befehlsbox 

2. Programmieraufgabe:
 Plane den gesamten Bewegungsablauf. Lege fest, welche Winkel die Module nacheinander einnehmen

sollen, um den Grabber zum Warenstück zu bewegen. Danach lass den Roboter zugreifen und das
Warenstück zum Fließband transportieren.

Erweitere dein Programm, sodass die Bewegung erst dann beginnt, wenn ein Warenstück 
im markierten Bereich eintrifft. Nutze die Objekterkennung des Multisensors. 



Smarter Greifer (b) 

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta 2022, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause; eXperiBot: L. Oschütz 

Programmieraufgabe: 
Schaue dir die Windrose an: Im Osten des Greifarms ist die Ladezone, in der die Waren vom Schieber abgelegt 
werden können. Die Waren sollen im Osten gegriffen und im Norden, Süden oder Westen abgelegt werden, je 
nach ihrer Farbe.  

1. Programmiere die Bewegung für eine einzelne
Farbe, z. B. rot.

2. Teste dein Programm und ändere es, bis es gut
funktioniert.

3. Erweitere dein Programm um die Erkennung der
zwei anderen Farben. Programmiere auch die
Bewegungen.

4. Teste dein Programm und ändere es, bis es alle
Anforderungen erfüllt.

 Tipp: Das Twister-Modul kann sich zwar nur um 180° drehen, aber Du hast ja auch noch zwei Pivots, mit denen
du mit etwas Programmiergeschick die dritte Richtung erreichen kannst.



Debugging Smarter Greifer

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta 2021, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause; eXperiBot: L. Oschütz 

Programm A Programm B 

Programm C 



Station Smartes Fließband (a)

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause; eXperiBot: L. Oschütz 

Programmieraufgabe 
Das Fließband soll sich 
einschalten, wenn der 
Multisensor ein Objekt erkennt. 

Erstelle das Programm und 
probiere es aus. 

Befehlsbox 

Pakete oder Objekte, die nicht rot, grün oder blau sind, sollen aussortiert werden. 
Erweitere das Programm und nutze den Pivot, um die Pakete zu sortieren. 



Station  Smartes Fließband (b)

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause; eXperiBot: L. Oschütz 

Programmieraufgabe 
1. Schreibe ein Programm, das ein Paket auf dem Band

erkennt und die Paketfarbe erfassen kann.

2. Programmiere die Farberkennung mithilfe des
Multisensors.

3. Lege fest, welche Bewegungen das Fließband und der
Pivot für welche Farbe ausführen sollen.

4. Teste dein Programm und ändere Winkel, Wartezeiten
oder Abfolge der Befehle.

Befehlsbox 

Konstruiere ein neues Fließband, welches eine Paket-Art mithilfe eines weiteren Pivots in der 
Mitte des Fließbandes auswirft. 



Station Smarter Sortierer (a)

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta, Autor: Lars Pelz, Illustrationen (Arianna): Katjenka Krause; (eXperiBot): L. Oschütz 

Programmieraufgabe 

1. Programmiere den Sortier-Roboter so,
dass er eine Runde um den Sortier-
Bereich herumfährt und am Fließband
wieder stoppt.

2. Erweitere das Programm, sodass die
Farbe des Pakets erkannt wird und der
Roboter am richtigen Ausgabe-Bereich
stoppt.

3. Lass den Roboter das Paket in den
richtigen Ausgabe-Bereich auswerfen
(Twister bewegen).

4. Vervollständige das Programm, indem du
den Roboter nach dem Auswerfen weiter
zum Fließband fahren lässt.

Befehlsbox 

Das bisherige Programm funktionierte zwar, dafür konnte der Roboter aber nur sehr 
langsam fahren. Das kostet Zeit!  
Schaffst du es, dass er den Rundkurs in weniger als einer Minute schafft? 



Debugging Smarter Sortierer (a)

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta 2021, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause; eXperiBot: L. Oschütz 

 Hinweis: Schreibe ein Programm, das eine erkannte Farbe durch eine Anzahl Pieptöne anzeigt, z. B.: 1 x Piep =
Rot ... 2 x Piep = Grün ... 3 x Piep = Blau.



Debugging Smarter Sortierer (b)

Name: Klasse: Datum: 

71630_eXperiBot Fabrik - 01.00 © Cornelsen Experimenta 2021, Autor: Lars Pelz, Illustration (Arianna): Katjenka Krause 

 Finde und korrigiere die Fehler. Übernimm dazu erst das Programm in den eXperiBot-Editor, probiere es aus
und ändere es.



© Cornelsen Experimenta    Autor: Lars Pelz, Illustrationen Arianna: Katjenka Krause
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ikDebugging Lösung Smarter Sortierer (b)

Fehlerhaft es Programm 

Korrektes Programm 

Statt „=“ muss „und“ verwendet werden.
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