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2.2.1 Der Roboter

1. Unter Einzufügende(s) Teil/Baugruppe klickt man auf Bau-
gruppe Gestell und zieht es nach rechts zum Graphikbereich
um ein weiters Bauteil einzufügen klickt man oben rechts auf
das Symbol Sichtbar.

2. Nach dem klicken auf das Symbol Sichtbar lässt man das
Bauteil Baugruppe Gestell im Graphikbereich los und danach
fügt man das Bauteil RV-6SL ein, indem man unter Einzufü-
gende(s) Teil/Baugruppe auf das Bauteil RV-6SL klickt und
diese wiederum ins Graphikbereich zieht und lässt dar los.

3. Danach klickt man auf das Button. Schlieÿlich wird das Do-
kument gespeichert in dem man auf das Symbol klickt. Dabei
ist zu beachten das die Teile oder Baugruppen die vorher schon
Konstruiert wurden, dass sie im selben Verzeichniss liegen.

Abbildung 2.1: Baugruppe einfügen?
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