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Innerhalb einer autonomen Fertigungszelle sollen diverse 
Greifersysteme und ein Warenträger konzeptioniert werden. 
Durch das Ablösen von Handarbeitsprozessen und Insourcing 
soll eine Erhöhung der Produktionsstunden und Minimierung 
der Risiken resultieren, da die Fertigungsstunden laut Prognose 
in Zukunft um rund 35% steigen werden. 

Für jede Greifsituation und für den Warenträger konnte eine 
Variante aufgrund der Anforderungen bis zum 3-D-Druck
ausgearbeitet werden. Die daraus resultierenden jährlichen 
Ersparnisse durch das Ablösen von Handarbeiten belaufen sich 
auf >250’000 CHF und haben einen Payback von knapp zwei 
Jahren. 

 Das Abstract darf NICHT auf der hftm-Homepage veröffentlicht werden.




