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Smart robotics for high added value footwear industry

AbschlieBendes manuelles Bugeln des Leders ohne  \anuelles Verpacken der Schuhe
den Leisten

Schuhmanipulation mittels mehrfingriger
robotischer Hande und zwei-Arm Roboter

Hinsichtlich der Anzahl der Beschaftigten zahlt die
Schuhindustrie zu den wichtigsten Wirtschaftszweigen
in Europa. Diese Art von Schuhen wird noch
grofldtenteils handgefertigt. Die grof3e Anzahl unter-
schiedlicher Produkte aufgrund der vielen verschie-
denen Modelle, GréRen und Farben machen eine
Automatisierung des Produktionsprozesses ausgespro-
chen schwierig. Zusatzlich sind die Fertigungs-
verfahren bei der Schuhherstellung sehr komplex, und
der Arbeitskraftebedarf wahrend der Qualitatskontrolle
und den Verpackungsprozessen ist grof3.

Im Mittelpunkt des ROBOFOOT-Projektes steht der
Wunsch nach intelligenten Losungen zur Automa-
tisierung von komplexen und noch weitgehend
manuellen Fertigungsprozessen bei der industriellen
Produktion. Ziel ist in diesem Fall, die Herstellung von
Schuhen, die immer noch hauptsachlich Handarbeit ist,
durch robotische Ldsungen zu unterstitzen. Der
Produktionsprozess soll optimiert und automatisiert
werden, um dadurch qualitativ hochwertige Produkte
zu konkurrenzfahigen Preisen herzustellen. Das
Projekt richtet sich an die Hersteller von modischen
und hochpreisigen Schuhen, ein Sektor, auf dem
Europa immer noch eine filhrende Rolle einnimmt.
ROBOFOOT bringt ein Konsortium zusammen, das
sich aus zehn Institutionen aus drei europaischen
Landern (Italien, Spanien und Deutschland) zusam-
mensetzt.
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Nach Demonstration eines Arbeitsschrittes erlernt
der Roboter diesen, um ihn selbstandig ausfihren
zu kénnen

Im Rahmen des Projektes wird sich das DFKI Robotics
Innovation Center hauptséchlich mit der Verarbeitung
von Schuhen beschéftigen, welche als verformbare
Objekte ein hohes Mal3 an Geschicklichkeit erfordern.
Hier soll am DFKI-RIC der Einsatz von mehrfingrigen
Handen und zweiarmigen Robotern in diesen Szena-
rios untersucht werden. Um flexibel einsetzbar zu sein,
soll eine Lernkomponente es dem Roboter ermdgli-
chen, Arbeitsschritte und motorische Fahigkeiten zur
Manipulation zu erlernen.
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