TwinWorks · Beispiel	AA-EX-101 · Rev. A
ARBEITSANWEISUNG
Greiferservo (Motor 6) tauschen, SO-101 Follower-Arm
	Produkt / Teilenr.
	SO-101 Follower-Arm
	Arbeitsgang-Nr.
	40
	Arbeitsplatz / Zelle
	Werkbank im Robotiklabor

	Taktzeit
	—
	Vorgabezeit
	20 min
	Gültig ab
	04.11.2026

	Erstellt von
	TwinWorks
	Freigegeben von
	—
	AA-Nr. · Rev.
	AA-EX-101 · A



Ausgefülltes Beispiel nach der öffentlichen TwinWorks-Anleitung „Replacing servomotor 6“ für den Open-Source-Arm SO-101; Bilder aus ihren 3D-Schritten. Zur Veranschaulichung: Prüfen Sie es vor der Verwendung anhand der LeRobot-Dokumentation.
	Erforderliche PSA
Zutreffendes ankreuzen
	[image: ]
☐ Schutzbrille
	[image: ]
☐ Handschuhe
	[image: ]
☐ Gehörschutz
	[image: ]
☐ Schutzschuhe
	[image: ]
☐ Schutzhelm
	[image: ]
☐ Atemschutz
	Sonstiges:
Keine über die Laborregeln hinaus. Schalten Sie vor Beginn die Spannung ab.



	Werkzeuge und Ausrüstung
	Teile und Material

	• Kreuzschlitz-Schraubendreher PH1
• Computer mit installiertem LeRobot
	• 1 × Feetech-Servo STS3215, Getriebe 1/345 (C001), gleiche Spannung wie der Arm
• 8 × Schraube M3 × 6 mm und 4 × Schraube M2 × 6 mm (wiederverwendet)



	Schritt
	Bild
	Was zu tun ist
	Kernpunkte
	⚠ Sicherheit
	✓ Qualität

	1
	[image: ]
	Erste Backenschrauben entfernen
Trennen Sie zuerst das Netzteil und das USB-Kabel des Arms. Entfernen Sie dann die vier Schrauben M3 × 6 mm, die die bewegliche Backe auf dieser Seite am Servohorn halten.
	Kreuzschlitz-Schraubendreher PH1. Bewahren Sie die Schrauben für den Zusammenbau auf.
	Netzteil und USB getrennt
	

	2
	[image: ]
	Zweite Backenschrauben entfernen
Entfernen Sie die vier Schrauben M3 × 6 mm auf der anderen Seite der beweglichen Backe.
	Halten Sie die Backe fest, wenn die letzte Schraube herauskommt.
	
	

	3
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	Bewegliche Backe abnehmen
Heben Sie die bewegliche Backe von den Servohörnern ab und legen Sie sie mit ihren acht Schrauben beiseite.
	Merken Sie sich die Ausrichtung, um sie gleich wieder einzubauen.
	
	Ausrichtung der Backe notiert

	4
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	Servomotor 6 abstecken
Ziehen Sie das 3-polige Kabel von Servomotor 6 ab. Er ist der letzte Servo in der Kette und hat daher nur ein Kabel, das von Servomotor 5 kommt.
	Ziehen Sie am Stecker, nicht an den Adern.
	
	

	5
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	Servomotor tauschen
Entfernen Sie die vier Schrauben M2 × 6 mm (zwei auf jeder Seite), die Servomotor 6 in der unteren Backe halten, und schieben Sie den alten Servo heraus. Montieren Sie beide Servohörner am neuen STS3215 (Getriebe 1/345) und sichern Sie das obere Horn mit einer Schraube M3 × 6 mm. Schieben Sie ihn ein und setzen Sie die vier Schrauben M2 × 6 mm wieder ein.
	Abtriebswelle auf der Seite der beweglichen Backe. Das untere Horn braucht keine Schraube.
	
	Gleicher Servotyp: STS3215, 1/345

	6
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	Dem neuen Servo die ID 6 geben, dann einstecken
Verbinden Sie die Treiberplatine nur mit dem neuen Servo, schalten Sie die Spannung ein und starten Sie lerobot-setup-motors --robot.type=so101_follower. Drücken Sie bei der Abfrage für den Greifer die Eingabetaste, warten Sie auf „'gripper' motor id set to 6“ und beenden Sie dann das Skript. Schalten Sie die Spannung ab, verbinden Sie die Platine wieder mit Servomotor 1 und stecken Sie das Kabel von Servomotor 5 in den neuen Servo.
	Ein neuer Servo hat ab Werk die ID 1.
	Vor dem Umstecken Spannung abschalten
	„motor id set to 6“ angezeigt
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	Bewegliche Backe montieren
Setzen Sie die bewegliche Backe wieder auf die Servohörner des neuen Servos, in derselben Ausrichtung wie vorher.
	Schraubenlöcher auf beiden Seiten fluchtend mit den Servohörnern.
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	Erste Backenschrauben wieder einsetzen
Setzen Sie die vier Schrauben M3 × 6 mm auf dieser Seite wieder ein.
	Ziehen Sie sie erst fest, wenn alle acht eingesetzt sind.
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	Zweite Schrauben einsetzen und neu kalibrieren
Setzen Sie die vier Schrauben M3 × 6 mm auf der anderen Seite ein und ziehen Sie alle acht gleichmäßig an. Schließen Sie Netzteil und USB wieder an und starten Sie lerobot-calibrate mit demselben Armnamen wie zuvor: jedes Gelenk in die Mitte seines Bereichs, Eingabetaste, dann jedes Gelenk über seinen vollen Bereich.
	Ein neuer Servo hat keine Kalibrierung.
	Unter Spannung Finger von der Backe fernhalten
	Backe öffnet und schließt frei
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