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Editorial

Wir sind so verschieden wie wir zahlreich sind.

Rüdiger Riedel (Rudi)

Der Fernsehkanal ARD alpha beleuchtete
am 20.1.2026 in einer Sendung zu Neuro-
diversität Aspekte von Autismus, ADHS
und Legasthenie. Ich selbst hatte nie eine
Diagnose in dieser Richtung, aber in meiner
Jugend und als junger Erwachsener war mir
klar: Ich bin anders. Damals, in den 50er/
60er Jahren, wurde das in der Öffentlichkeit
gar nicht diskutiert. Eines Tages las ich den
Bericht eines Autisten (genauer: Asperger),
der mir die Augen öffnete, weil die wesent-
lichen Merkmale auf mich zutrafen.

Sehr hilfreich ist eine frühzeitige Diagnose.
Sie ändert zunächst nichts an den Umstän-
den, aber plötzlich ist man nicht mehr „vom
anderen Stern“. Eine Reihe glücklicher Um-
stände bewahrten mich vor dem Schicksal
vieler Autisten: 60% sollen arbeitslos sein.

Was kann ich nicht, wo bin ich einge-
schränkt? Smalltalk, reden über Alltägli-
ches. Dadurch ist das Knüpfen von Kon-
takten schwer bis unmöglich. Freunde fin-
den, Freunde halten. Ich kann Gesichter
nicht „lesen“. Das Verhalten anderer kann
ich nicht oder nur sehr schwer deuten.
Gefühlsregungen äußern sich bei mir oft
sehr stark verzögert. Ich hasse Lügen. Gen-
dern ist für mich körperlicher Schmerz.

Was klappt gut? Fachgespräche! Außerdem
bin ich pünktlich, zuverlässig, genau. Ich
liebe Mathematik, Physik, Chemie, Biolo-
gie und Technik. Als Kind habe ich am
Metallbaukasten meine Phantasie ausgelebt
und als Rentner ab 2016 in verstärktem
Maße mit fischertechnik konstruiert. Ange-
fangen mit dem Austausch im Forum der
ft:c, dann mit meinen Artikeln in der
ft:pedia und als Höhepunkte bei den Con-

ventions waren da plötzlich so viele interes-
sante Menschen, mit denen ich mich völlig
problemlos austauschen konnte.

Zu den glücklichen Umständen in meinem
Leben zählte meine Mutter. Sie hatte einen
Nachbarjungen in meinem Alter animiert,
mit mir zu spielen, und er tat das sehr gerne
und mit enormem Eifer. Bei jeder Gelegen-
heit lockte er mich nach draußen, obwohl
mein Naturell das eines Stubenhockers war.
Meine Eltern schenkten mir im Kindergar-
tenalter einen Trix-Metallbaukasten und ein
Spiel- und Bastelbuch. Beides begleitete
mich während der ganzen Schulzeit.

Sehr unangenehm wurden die Defizite in
der Pubertät. Wo andere Kinder zusammen
feierten und Jungs und Mädels sich näher-
kamen, blieb ich außen vor. Das änderte
sich erst, als ich meine erste Frau kennen-
lernte. Ein großes Glück. Da war ich 25.

Den Neurodiversitätsansatz, die Gesell-
schaft müsse die Ausprägungen von Autis-
mus, ADHS usw. akzeptieren und inkludie-
ren, teile ich nicht, sondern die alte Ansicht
eines Defizits. Denn genau so habe ich es
immer empfunden. Meiner Meinung nach
ist es die Aufgabe der Gesellschaft, Kinder
mit Defiziten zu unterstützen und sie „all-
tagstauglich“ zu machen. Mindestens ein
Teil der Autisten kann beim gemeinsamen
Konstruieren mit fischertechnik die sozia-
len Fähigkeiten verbessern und Hemmun-
gen abbauen. Es stärkt das Selbstbewusst-
sein und baut das Außenseitergefühl ab,
wenn sie merken, dass sie hier ihre Stärken
ausleben können und dabei oft anderen
voraus sind.
Herzliche Grüße, Euer Rudi
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Modell

Ein Kugel-Dings: der Sphero BB-8

Rüdiger Riedel

Inspiriert vom Star-Wars-Robot Sphero BB-8 einer bekannten Klemmbausteinfirma habe ich
das Kugel-Dings nachempfunden.

Sphero BB-8 ist ein Roboter mit Kugel-
bauch und halbkugeligem Kopf, wobei
dieser trotz Bewegung der Kugel immer
einigermaßen oben bleibt. So weit geht
mein Modell allerdings nicht. Wie beim
Vorbild der bekannten Klemmbaustein-
firma bleiben Kopf und Körper mit einer
Achse verbunden.

Abb. 1: Der Kugelrobot

Wenn der Körper leicht schräg gehalten und
über den Boden geschleift wird, dreht sich
der Kopf rechts- oder linksherum.

Wie meistens habe ich mich mit Versuch
und Irrtum ans Werk gemacht:

Abb. 2: Die ersten Versuche

Die ersten Exemplare waren recht kompli-
ziert und nicht wirklich „im Raster“.

Der Bau des Sphero
Wir beginnen mit dem Äquator:

Abb. 3: Ring mit Steg

Der Ring besteht aus vier Baugruppen BS15
+ WS30 + BS5 + BS7,5 + WS30 sowie zwei
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Baugruppen BS15 + WS30 + BS5 + BS7,5
+ BS5 + WS30. Hinzu kommen zwölf
Federnocken zu beiden Seiten der BS7,5
und weitere sechs Federnocken in den
Unterseiten der BS15. Der Steg in der Mitte
besteht aus einem BS15 Loch, zwei BS5,
zwei BS7,5, zwei BS15 und zwei Feder-
nocken. Im nächsten Schritt wird das obere
Skelett der Kugel erstellt.

Abb. 4: Bauteile

Die beiden Halterungen (rechts in Abb. 4)
bestehen aus jeweils einem BS15, fünf
WS30 und zwei Federnocken. Daran
werden die sechs „Zapfen“ befestigt. Diese
setzen sich zusammen aus BS30 rund + BS5
+ WS15 + BS5 + WS15. Das ergibt zwei
unabhängige Teile gemäß Abb. 5.

Abb. 5: Kugel-Oberteil

Die beiden Baugruppen werden auf die
BS15 des Rings aufgeschoben:

Abb. 6: Obere Halbkugel fast fertig

Weitere sechs „Zapfen“ (wie Abb. 4 links)
werden auf die Federnocken der sechs BS15
unten aufgeschoben.

Abb. 7: Das Gerüst

Wir bauen jetzt zwölf BS30 rund, zwölf
WS7,5 und zwölf Federnocken nach Abb. 8
zusammen und schieben sie auf die BS7,5
des Rings.
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Abb. 8: Die „Zwischenfinger“

In Abb. 9 sehen wir die fertige Kugel.

Abb. 9: Die fertige Kugel

Jetzt fehlen nur noch Kopf und Fuß.

Abb. 10: Halter für Kopf und Fuß

Für die Verbindung von Kopf und Fuß
nehmen wir gemäß Abb. 10 von links nach
rechts: Eine Flachnabe mit Nabenmutter,
eine Achse 30, eine Klemmbuchse 10, eine
Klemmkupplung 20, eine Achse 80 und
eine Klemmbuchse 5. Das Ganze stecken
wir von unten in die Kugel (BS15 Loch).

Die Achse 80 schaut dann ein Stück oben
heraus. Darauf schieben wir eine Scheibe
mit Hülse (Abb. 10 rechts) mit der Hülse
nach unten so weit hinein, dass sich die
Achse noch leicht drehen lässt. Darauf
kommen eine Klemmbuchse 10 und eine
weitere Scheibe mit Hülse mit der Scheibe
noch oben.

Abb. 11: Oben und unten

Abb. 11 zeigt das Ergebnis: Die Flachnabe
schaut unten ein Stück heraus und oben
haben wir ein Stück Achse und eine Scheibe
zur Aufnahme des Kopfes.

Abb. 12: Der Kopf; oben fertig, unten die Teile
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Für den Kopf brauchen wir einen BS15
Loch, zwei Platten 15×15, einen BS7,5,
zwei Federnocken, acht Fasensteine 15×15
(208312) und acht Ecksteine 15×15 abge-
rundet (208313). Die beiden Platten werden
auf den BS7,5 geschoben und dieses
Gebilde drücken wir zum Schluss von oben
hinein.

Abb. 13: Fertig ist unser Sphero

Zwei Fremdteile, die Augen, geben dem
Sphero im Unterschied zum Original ein
Gesicht (siehe Abb. 1).

Sphero wie im Film
Toll wäre es, wenn der Roboter-Kopf trotz
Rollbewegung des Körpers immer oben
bleiben würde.

Für den Körper hatte ich bereits vor Jahren
die Rollmaus für den Einsatz in einer
Plastikkugel von 14 cm Durchmesser ange-
passt [1]. Versuchsweise habe ich sie mit
einem „Baustein 15 Magnet“ (108278) aus-
gerüstet und im Kopf, einem leichten
Plastikdeckel, mit einem „Rastketten-
Magnetkugelhalter“ (119850). Die Magnete

habe ich so gewählt, dass sie sich gegensei-
tig anziehen. Leider entstehen dadurch so
große Reibungskräfte, dass ein Betrieb
nicht möglich ist. Viele weitere Versuche
brachten keine Verbesserung. Schade.

Abb. 14: Kugelmaus mit Kopf

Abb. 15: Kugelmaus

Quellen
[1] Rüdiger Riedel: Zweirad. ft:pedia

3/2021, S. 11–18.

https://ft-datenbank.de/tickets?fulltext=%22208312%22
https://ft-datenbank.de/tickets?fulltext=%22208313%22
https://ft-datenbank.de/tickets?fulltext=%22108278%22
https://ft-datenbank.de/tickets?fulltext=%22119850%22
https://ftcommunity.de/ftpedia/2021/2021-3/ftpedia-2021-3.pdf#page=11
https://ftcommunity.de/ftpedia/2021/2021-3/ftpedia-2021-3.pdf#page=11
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Modell

Ferngesteuerter Liebherr-Bagger mit Linear-
antrieben und Kettenraupenfahrwerk

Claus Ludwig

Im aktuellen Beitrag geht es um den Umbau des fischertechnik-Liebherr-Bagger 938 auf
Linearantriebe in Kombination mit einem Kettenraupenfahrwerk – ferngesteuert mit der
aktuellen fischertechnik-Fernsteuerung und Handsender.

Abb. 1: Gesamtansicht des Liebherr-Baggers, links

Die Idee
Im Sommer letzten Jahres kam zum
60jährigen Bestehen von fischertechnik der
neue Baukasten mit dem Liebherr-Bagger
938 heraus – gesteuert über Pneumatik-
Zylinder und 4/3-Wege-Handventile. Der
Bagger gefiel mir ganz gut, die Lösung mit

den Handventilen überhaupt nicht. Auch
beim Fahrwerk war aus meiner Sicht noch
„Luft nach oben“. Also beschäftigte ich
mich erst einmal nicht weiter mit dieser
fischertechnik-Neuheit.

Neugierig wurde ich erst, als kurz nach dem
Erscheinen des Baukastens im ftc-Forum
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von Arjen Neijsen [1] eine ferngesteuerte
Version mit den bekannten elektrischen
fischertechnik-3/2-Wegeventilen vorge-
stellt wurde - später auch noch mit fernge-
steuertem Fahrwerk.

Diese Version wollte ich nachbauen, eigene
Erfahrungen damit sammeln und nach
weiteren Umbau-Lösungen suchen, z. B.
dem Einsatz von Linearantrieben, wie wir
sie schon von einer Reihe an Modellen von
Detlef Ottmann kennen [2].

Abb. 2: Gesamtansicht des
Liebherr-Bagger, rechts

Der Oberbau – Umbau auf
Linearantriebe
Im ersten Schritt ersetzte ich im Original-
modell die drei Handventile durch sechs
elektrische 3/2-Wegeventile von fischer-
technik. Das funktioniert ganz gut und
wurde im Forum umfassend gezeigt und
diskutiert. Was mir nicht gefiel, war, dass es
bei den fischertechnik-Ventilen keinen
Stutzen für die Abluft gibt und man damit
die Abluftdrosseln nur in den Luftzulei-
tungen einsetzen kann. Insbesondere für die
beiden Zylinder, die den Ausleger bewegen,
erfordert das viel Geschick, um den
Ausleger auf Position zu halten. Ergänzen
möchte ich, dass die alternativen Ventile
mit Abluftstutzen von fischerfriendsman [3]
eine Zeitlang nicht lieferbar waren. Das
sprach für mich eindeutig für den Einsatz
von Linearantrieben.

Alle vier Pneumatik-Zylinder wurden daher
im nächsten Schritt durch Linearantriebe
ersetzt. Die Antriebe haben, wie auch die
fischertechnik-Zylinder, einen Hub von 30
mm. Die Stellgeschwindigkeit liegt bei 30
mm/s und die Kraft bei 30 N.

Bei den beiden Antrieben für den Ausleger
konnten die Lagerpunkte übernommen
werden. Lediglich die Gelenkwürfel der
unteren Lager wurden durch Rollenlager
ersetzt. Damit sich die Linearantriebe auch
ausreichend nach vorne neigen können, ist
es erforderlich, die Ecken der Rollenlager
abzuschleifen (Abb. 3).

Abb. 3: Lagerung der beiden Antriebe
für den Ausleger

Bei den beiden Antrieben für den Stiel und
den Löffel mussten die unteren Lagerungen
umkonstruiert, etwas verschoben und beim
Löffel noch zusätzlich gesichert werden.

Abb. 4: Lagerung Antrieb Löffel
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Auch hier wurden die Gelenkwürfel durch
Rollenlager ersetzt (Abb. 4).

Für die Steuerung der Linearantriebe
werden die Anschlüsse M1-M3 des ersten
Empfängers verwendet. Die Drehung des
Oberbaus erfolgt durch zwei S-Motoren mit
U-Getrieben und einer Rastschnecke. Zur
Steuerung wird der Servo des ersten Em-
pfängers eingesetzt und eine Wechselschal-
tung mittels zweier Taster (Abb. 5, 6, 13).

Abb. 5: Antrieb Drehung Oberbau (1)

Abb. 6: Antrieb Drehung Oberbau (2)

Unterwagen und Kettenantrieb
Für den Unterwagen wollte ich einen
richtigen Kettenantrieb mit Raupenbelägen

haben. Dazu verwendete ich pro Seite 96
Rastkettenglieder und 48 harte Raupenbe-
läge. Für den Antrieb sorgen auf der Hinter-
seite des Fahrwerks zwei S-Motoren mit U-
Getrieben und Rast-Z 20 (Abb. 7).

Es zeigte sich, dass diese Kombination
ziemlich genau die gleiche Länge hat wie
die fischertechnik-Konstruktion und sich
damit sehr leicht umbauen ließ (Abb. 8).

Abb. 8: Vergleich manueller und elektrischer
Antrieb Fahrwerk

Zu beachten ist, dass die Motorgetriebeein-
heit etwas nach innen verschoben werden
muss, damit die Flucht mit dem vorderen
Zahnrad und dem Mittelteil stimmt.

Die im Bild zu sehenden Bausteine
15×30×5 mit der I-Strebe haben dabei keine
technische Funktion. Sie dienen rein der
Optik (Abb. 9, 10).

Abb. 7: Kettenraupenfahrwerk
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