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 Projektgruppe 
 

����
 

Die 10 Schülerinnen und 4 Schüler des TC – Leistungskurses der Jahrgangsstufe 12, hier bei ei-
nem Besuch in einem Fernwärmekraftwerk,  wurden in den Jahren 1988 bzw. 1989 geboren. 
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Vorwort 
 
 
 

Als Anfang des Jahres der (ansonsten natürlich hochinteressante) Unterricht mal 
wieder vor sich hinplätscherte, jammerte Michaela leise ihrer Tischnachbarin die Oh-
ren voll, dass sie nach der Schule noch ihre Socken sortieren müsse, da ihrer Mutter 
dass alles zu langwierig sei. Da auch sie keine Lust dazu habe, nehme sie morgens 
meistens die beiden erstbesten Socken, die ihr in die Finger kämen. Zum Beweis 
hob sie (selbstverständlich züchtig) ihr Bein und zeigte ihre beiden unterschiedlichen 
Socken. Durch die Störung seines (seiner Meinung nach stets hochwertvollen) Unter-
richts aufmerksam geworden, schaltete sich Herr B. , neugierig wie Lehrer nun mal 
sind, natürlich sofort in das Privatgespräch ein, was wiederum für uns die Gelegen-
heit war, uns zunächst allgemein über die Mühen dieser Welt auszulassen. Da Herr 
B. natürlich ein geschickter Pädagoge ist, verknüpfte er ganz nebenbei die Socken-
sortiererei mit dem demnächst anstehenden Thema Robotik und wir besprachen, wie 
man denn vorgehen müsse, um das Problem zu lösen und letztlich kam die Idee auf, 
eine solche Maschine einfach mal zu bauen und sie dann im Rahmen des VDE-
Wettbewerbes Rhein-Ruhr e.V. der Weltöffentlichkeit zu präsentieren.  
Allerdings gab es dabei ein Problem, denn obwohl es seit Jahren für die TC - Leis-
tungskurse Usus ist, an einem TC – Wettbewerb teilzunehmen, war Herr B. infolge 
seiner Arbeitsüberlastung (haha) und unserer Faulheit (natürlich nur vorgeschoben) 
von dieser Idee zunächst nicht gerade begeistert. Wir mussten ihn erst in langen 
Diskussionen (natürlich während der Unterrichtszeit) davon überzeugen,  auch mit 
uns an einem Wettbewerb teilzunehmen. Die Sache hatte aber einen Haken, wir 
mussten ihm hoch und heilig versprechen, endlich zu beginnen, ernsthaft zu arbei-
ten, (die seiner Meinung nach ohnehin zu lange) Freizeit zu opfern und unser bestes 
zu geben, damit wir den guten Ruf des Fachbereiches nicht durch ein miserables 
Abschneiden beschädigen und er dadurch vorzeitig ergrauen würde. Nun, wir glau-
ben, unser damaliges Versprechen mit den vorliegenden Projektergebnissen erfüllt 
und ihm die grauen Haare erspart zu haben, so dass wir hoffentlich die Früchte un-
serer Arbeit auf der von ihm (vor langer Zeit) versprochenen Grillparty in seinem Gar-
ten endlich genießen können. 
 
 
Castrop-Rauxel, im Mai 2007 
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Summary 
 
Wechselt ein Mensch seine Socken nur einmal täglich, so wechselt er sie im Laufe seines 
Lebens durchschnittlich ca. 28.000 mal; unter der Voraussetzung, das Suchen eines So-
ckenpaares dauert im Schnitt eine Minute, so sucht er ca. 460 Stunden bzw. 19 Tage oder 
57 Arbeitstage mit 8 Stunden nach den passenden Socken. Geht man außerdem davon aus, 
dass auch in unserer heutigen Gesellschaft vor allem die Frauen auch die Socken ihrer Part-
ner und Kinder sortieren, müssen sie grob geschätzt bis zu 150 Arbeitstage ihres Lebens mit 
dieser zeitraubenden und stupiden Tätigkeit verbringen. In Anlehnung an Friederich Dessau-
er, einem  Physiker des letzten Jahrhunderts,  der den Sinn der Technik in der Optimierung 
der Lebensbedingungen des Menschen sah, um ihm Zeit für seine eigentliche Zweckbe-
stimmung – der Entfaltung seines Geisteslebens – zu geben, war es an der Zeit, eine Ma-
schine zu entwickeln, die verstärkt auch der Frau die hierzu erforderliche Zeit gibt. 
 
Die von uns entwickelte Sockensortiermaschine FUTURA SSM-01 basiert auf den Grund-
prinzipien der Steuerungs- und Regelungstechnik und ist modular aufgebaut. Eine handels-
übliche WebCam erkennt im Zusammenspiel mit einer Freeware – Software die jeweils mit 
dem gleichen Barcode versehenen Sockenpaare und meldet sie der von uns entwickelten 
Steuersoftware, die ihrerseits über ein Interface die ebenfalls von uns erstellte Steuerelekt-
ronik ansteuert, wodurch letztlich die mechanischen und elektrischen Bauelemente der von 
uns gefertigten FUTURA SSM-01 in Bewegung gesetzt werden. Die SSM wiederum meldet 
ebenfalls über die Steuerelektronik bestimmte Maschinenzustände an die Steuersoftware. 
Durch das Zusammenspiel der IN- & OUTPUT – Signale ermöglicht die FUTURA SSM-01, 
Sockenpaare zu finden und anschließend in einem Magazin zu lagern.  
Zwar ist auch bei unserer Maschine z.Z. noch die manuelle Mitarbeit (Socken auflegen und 
unter der WebCam ausrichten) erforderlich, die vorliegende Projektarbeit hat aber eindeutig 
den Nachweis erbracht, dass eine automatisierte Sockensortierung nicht nur möglich ist, 
sondern auch die Sortierzeit deutlich verkürzt wird. 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

��� �� �� �
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1. Ergebnisse 
 
1.1 Systemüberblick 

 
 

 

 WEBCAM 

 

BARCODE – SOFTWARE 
(bcWebCam - Freeware) 

 

STEUERUNGSSOFTWARE 
(Visual Basic Express 2005) 

 

PIO – INTERFACE 
(Ansteuerung der Hardware über USB) 

 

OUT – ELEKTRONIK 
(Relais – Platine) 

 

 

IN – ELEKTRONIK 
(R – Platine) 

 

 

IN – ELEKTRONIK 
(SIEMENS - LOGO) 

 

 

SENSOREN 
 

10 POSITIONSSCHALTER     
IR - LICHTSCHRANKE �

 

AKTOREN 
 

4 MOTOREN  
(3x Polwendung) 

  

FUTURA SSM-01 
 

LAUFBAND 
SORTIERSCHLITTEN 

MAGAZIN 
ÖFFNUNGSMECHANISMUS 

STROMVERSORGUNG 
GESTELL 
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1.2 Funktionsmodell 
 

       Gülsum proudly presents our FUTURA SSM – 01 
 

 
 

1.3 Funktionsbeschreibung 
 
Nach dem Start der Freeware sowie des von uns entwickelten VB-Programms werden zunächst das 
PIO- Interface initiiert und die Positionstaster (PT) der Teilsysteme MAGAZIN, SORTIERSCHLITTEN 
und ÖFFNUNGSMECHANISMUS abgefragt. Bei den PT handelt es sich um Schließer, d.h. sie mel-
den nur im gedrückten Zustand ein 1-Signal, welches entweder zunächst über ein SIEMENS – LOGO 
oder direkt über die von uns erstellte Eingangsplatine und das PIO-INTERFACE von unserem Pro-
gramm erfasst wird. Sofern sich das Magazin, der Fachschlitten sowie der Öffnungsmechanismus 
nicht in Nullposition befinden, werden sie zunächst in diese gefahren. Nun kann mit dem Sortieren der 
Socken begonnen werden. Dazu wird ein Socken aus dem Vorratsfach entnommen und in einem be-
stimmten Abstand von 9,5 cm (typbedingt) unter die WebCam gelegt. Ist der Barcode von der Kamera 
über ein Freeware-Programm erfasst worden, wird der Socken auf das Laufband geschoben und der 
Barcode mit den in unserem Programm enthaltenen Informationen verglichen. Wenn der Barcode in 
der Datenbank gefunden wurde, erkennt das Programm, ob der Socken vom Vater, von der Mutter 
oder einem Kind ist und ob sich ein Socken des Sockenpaares bereits in einem Sortierfach befindet. 
Für den Fall, dass es sich um den ersten Socken eines Paares handelt, veranlasst unser Programm, 
dass ein freies Sortierfach unter das Ende des Laufbandes gefahren wird. Dazu wird über das PIO-
Interface und eine Transistorschaltung (s.a. Durchführung: Grundproblem) eines der Relais` der Aus-
gangsplatine vom Programm angesteuert. Das jew. angesteuerte Relais schließt über eine Polwende-
schaltung den Arbeitsstromkreis des zugehörigen Motors (vom Fachschlitten); dieser bewegt dann 
den Sortierschlitten an 4 PT vorbei. Erst wenn an diesen durch die an jedem Sortierfach seitlich ange-
brachten Nocken bei ihrer Vorbeifahrt ein  bestimmtes Signal – Kombinationsmuster ausgelöst wird 
(Auswertung erfolgt über eine Digitalschaltung des SIEMENS-LOGO), erhält man an einem LOGO -  
Ausgang ein 1-Signal, welches über die Eingangsplatine und das PIO eingelesen wird. Das VB-
Programm öffnet dann durch ein 0-Signal den Arbeitsstromkreis des zuvor geschalteten Relais`. Jetzt 
sollte der Fachschlitten in  der richtigen Position für die Socke sein. Entsprechend wird das Laufband 
mit dem Socken gestartet und letztlich sollte der Socken in eines der Fächer des Sortierschlittens fal-
len. Über eine Zeitplansteuerung wird das Laufband wieder gestoppt. 
Für den Fall, dass sich der zugehörige Socken bereits in diesem Sortierfach befindet, wird nun - da 
das Programm auch erkannt hat, von wem der Socken ist (Vater, Mutter, Kind) - vom Programm das 
Magazin in die richtige Position gebracht. Die Ansteuerung des Motors erfolgt wie oben schon be-
schrieben. Die Positionsabfrage des Magazins erfolgt zwar auch durch Positionstaster, jedoch nicht 
über eine DT-Schaltung, sondern direkt. Hierzu wurden die Nocken in unterschiedlicher Höhe am Ma-
gazin angebracht.  
Im abschließenden Schritt wird der Boden des Sortierfaches durch einen Schiebemechanismus geöff-
net, das Sockenpaar fällt in das für das Paar vorgeschriebene Magazin und der Schieber wird wieder 
geschlossen. Die Schieberstellung wird hierbei wieder über 2 Endabschalter / PT erfasst. 
Der Sortiervorgang kann nun erneut gestartet werden. 
Sollen die Socken aus dem Magazin entnommen werden, kann es in eine Entnahmeposition gefahren 
werden (s. auch Optimierung). 
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1.4 Teilsysteme 
 
 

1.4.1 Gestell - Module 
 
 
 

 

Laufband 

Magazin 
Sortierschlitten 

G
estell 

Seitenansicht Vorderansicht 
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1.4.2 VB-Software - Struktur 
  
Hinweis  
 

Auf Wunsch kann ein mehrseitiges Komplettprogramm zur Verfügung gestellt werden! 
 

Public Class Form 
 
    Dim z As Short = 0 
    Dim i As Short = 0 
    Dim BARCODE As String 
    Dim ANZAHL As Short = 0 
    Dim ANZAHL_S1 As Short = 0 
    Dim ANZAHL_S2 As Short = 0 
    Dim ANZAHL_S3 As Short = 0 
    Dim ANZAHL_S4 As Short = 0 
    Dim FACH As Short = 0 
    Dim MAGAZIN As Char 
 
    Private Sub Form1_Load(ByVal sender As System.Object, ByVal e As              
      System.EventArgs) Handles MyBase.Load 
      ruft PIO_SUCHE, IO_SETZEN, IO_ANZEIGE, NULLPOSITIONEN auf 
    End Sub 
 
    Private Sub PIO_SUCHE() 
     initialisiert das Interface, lädt Treiber usw. 
    End Sub 
 
    Private Sub IO_SETZEN() 
     setzt drei der vier PORTS auf INPUT / OUTPUT 
    End Sub 
 
    Private Sub IO_ANZEIGE() 
     ermittelt jeweils den Zustand der Sensoren / Aktoren und aktualisiert die Bildschirmanzeige 
    End Sub 
 
    Private Sub NULLPOSITIONEN() 
    End Sub 
 
    Function Gettime() As String 
    End Function 
 
    Private Function VERARBEITUNG() 
     ermittelt Grunddaten wie zugehöriges Magazin, Sortierfach usw. 
    End Function 
 
    Private Sub STEUERUNG_FACH() 
      eigentliches Steuerprogramm für die Motorbewegungen, Positionsabfragen 
      wird von der nachfolgenden Procedure aufgerufen 
    End Sub 
 
    Private Sub TextBox1_TextChanged 
      (ByVal sender As System.Object, ByVal e As System.EventArgs) Handles  
      zentrales Programmfeld, in das von der Hilfssoftware bcWebcam  
      zunächst Daten übertragen werden �  Aufruf der Unterprogramme  
      VERARBEITUNG und STEUERUNG_FACH 
    End Sub 
 
    Private Sub Button1_MouseClick(ByVal sender As Object, ByVal e As  
      System.Windows.Forms.MouseEventArgs) Handles Button1.MouseClick 
    End Sub 'erneut scannen / START 
 
    Private Sub Button2_Click(ByVal sender As System.Object, ByVal e As  
      System.EventArgs) Handles Button2.Click 
    End Sub 'STOPP 
 
    Private Sub Button3_Click(ByVal sender As System.Object, ByVal e As  
      System.EventArgs) Handles Button3.Click 
    End Sub 'IO-Anzeige 
 
End Class 



 9 

 

 
1.4.3 Steuerschaltungen 
 
 
1.4.3.1 SENSOR – Schaltung 
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1.4.3.2 AKTOR – Schaltung 
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1.4.3.3 Belegungsplan 
 

1. EINGÄNGE

GENDER KANAL SENSOREN FUNKTION HINWEISHINWEIS

K 1 IN 1 - PORT 1 F-PS1 Sortierfach 1 über LOGOüber LOGO

K 14 IN 2 - PORT 1 F-PS2 Sortierfach 2 über LOGOüber LOGO

K 2 IN 3 - PORT 1 F-PS3 Sortierfach 3 über LOGOüber LOGO

K 15 IN 4 - PORT 1 F-PS4 Sortierfach 4 über LOGOüber LOGO

K 3 IN 5 - PORT 1 M-PS1 Magazinfach 1 (Mutter) direkt auf PIOdirekt auf PIO

K 16 IN 6 - PORT 1 M-PS2 Magazinfach 2 (Vater) direkt auf PIOdirekt auf PIO

K 4 IN 7 - PORT 1 M-PS3 Magazinfach 3 (Kind 1) direkt auf PIOdirekt auf PIO

K 17 IN 8 - PORT 1 M-PS4 ENTNAHME- / NULLPOS. direkt auf PIOdirekt auf PIO

K 9 IN 1- PORT 3L Ö-PS-ZU Bodenzustand Sortierfach direkt auf PIOdirekt auf PIO

K 22 IN 2- PORT 3L Ö-PS-AUF Bodenzustand Sortierfach direkt auf PIOdirekt auf PIO

K 10 IN3 - PORT 3L Ö-IR Sockenposition direkt auf PIOdirekt auf PIO

... 5 Eingänge frei

2. AUSGÄNGE

GENDER KANAL AKTOREN FUNKTION HINWEISHINWEIS

K 5 OUT 1 - PORT 2 MOTOR Fachschlitten LINKSLAUF Pol-Pol-
K 18 OUT 2 - PORT 2 MOTOR Fachschlitten RECHTSLAUF wendungwendung
K 6 OUT 3 - PORT 2 MOTOR Öffnungsmechanismus VORLAUF Pol-Pol-

K 19 OUT 4 - PORT 2 MOTOR Öffnungsmechanismus RÜCKLAUF wendungwendung
K 7 OUT 5 - PORT 2 MOTOR Magazin VORLAUF Pol-Pol-

K 20 OUT 6 - PORT 2 MOTOR Magazin RECHTSLAUF wendungwendung
K 8  OUT 7 - PORT 2 MOTOR Laufband RÜCKLAUF

K 21 OUT 8 - PORT 2 frei

3. MASSE 

Klemme 13  
 
 
1.4.4 Sonstige Teilsysteme 
 

·  WebCam (Tschibo-Modell) 
·  PC 
·  Freeware bcWebCam zur Barcodeerkennung 
·  Interface USB - PIO (CMOS-Technologie) mit Anschlusspanel 

ZU37K25 (Hersteller: jew. bmcm) 
·  Laufband 

 
 

��� �  
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2. Anmerkungen zur Projektdurchführung  
 
 
Die Anfänge 
 

Zu Beginn haben wir im Unterricht zunächst einmal gemeinsam eine Mindmap erstellt, die unsere I-
deen und Vorschläge für die Umsetzung unserer Zielvorstellungen enthielt. Auf der Basis dieser 
Mindmap wurden dann  Aufgaben definiert und einzelnen Gruppen zugewiesen. Schon bei dieser ers-
ten Diskussion schwante uns, dass eine Menge Arbeit auf uns zukommen würde und wir eine Menge 
von Problemen würden lösen müssen. Dennoch füllten wir frohen Mutes die Bewerbungsunterlagen 
aus, ließen die Arbeit aber erst mal ruhen bis wir etwas vom VDE hören würden.  
 
Die Nachricht  
 

Als Herr B. ausnahmsweise an einem Montag mal mit einem Lächeln zum Unterricht erschien und er 
uns mitteilte, wir würden zu den Auserwählten gehören, war der Jubel natürlich groß. Doch schon gab 
es die ersten Probleme: wer stellt unsere Idee vor? Was sollen wir bloß anziehen? Das kleine 
Schwarze natürlich ... und die Jungs? 
 
Besuch in Essen beim VDE 
 

Gespannt auf die Reaktionen packten wir unsere ersten Ergebnisse zusammen und machten uns auf 
den Weg ins nahe gelegene Essen, um unsere Idee vorzustellen und unsere Begeisterung  über-
schwappen zu lassen.  
 
Der Gedanke nimmt Formen an 
 

Durch das erste Preisgeld motiviert, begannen wir nun, unsere Vorstellungen in die Realität umzuset-
zen. Erste technische Skizzen und die abenteuerlichsten Lösungsvorschläge wurden erstellt und im 
Kursplenum zur Diskussion gestellt. Einige Ideen (z.B. automatische Zuführung, Glättung, Faltung und 
Ausrichtung der Socken unter dem Barcode-Scanner) waren zwar gut, mussten aber schnell aufgege-
ben werden, da sie mit schulischen Mitteln nicht realisierbar sind. Nach langer Diskussion einigten wir 
uns dann aber auf ein Kompromissmodell, welches die Vorteile der verschiedenen Lösungsvorschläge 
in sich vereinigt. Dementsprechend konnte die Arbeit der einzelnen Teilgruppen beginnen. 
 
 

 
Die MECHANIKERINNEN Christiane, Eleni, Selvihan Rita (l. oben) 
sowie Betül und Sarah, unterstützt durch die ELEKTRONIK-
ERINNEN Kathrin und Laura (r. oben) beim Bau der ersten 
Versuchsmodelle aus Pappe und FT – Elementen; die spätere 
Umsetzung in ein Holzmodell benötigte mehrere Anläufe, da 
zwischenzeitliche konstruktive Änderungen (z.B. Ersatz der 
nutengebundenen Sortierschlittenführung durch eine einfache 
Auflagenführung auf Grund von Reibungsproblemen) und 
materialbedingte Probleme auftraten. Doch nach vielen  Stunden 
harter Arbeit war es vollbracht:  „ Unsere  Maschine stand.“ 
 
 
Selvihan (l.) bei der CAD – Entwicklung des Modells 
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Zeitgleich begannen die PROGRAMMIERER Valentin, Dave und Andrea erste Erfahrungen in der ih-
nen noch unbekannten Sprache  Visuell Basic Express zu sammeln und ein Testprogramm für die 
Polwendeschaltungen zu programmieren. 
 
Probleme sind dazu da, gelöst zu werden 
 

Unser erstes Grundproblem bestand darin, eine Kommunikation zwischen Software und Hardware zu 
ermöglichen. Da die Schule nur über eine Lizenz für Turbo – Pascal verfügt, wir dieses aber nicht be-
herrschen und die Programmierung einer Bedieneroberfläche damit anscheinend recht umständlich ist  
und zudem keiner wusste, wie man damit den heute zumeist verwendeten USB – Anschluss ansteu-
ert, führte uns eine entsprechende INTERNET-RECHERCHE schnell zum von MICROSOFT kosten-
los bereit gestellten Visual Basic Express. Damit war das Problem der USB – Ansteuerung aber noch 
nicht gelöst, denn VB enthält keinen Befehlssatz zur direkten Ansteuerung des USB. Aber auch die-
ses Problem konnte durch eine entsprechende Recherche schnell, aber recht teuer gelöst werden. 
Der Hersteller bmcm bietet nämlich ein sog. USB – PIO – Interface mit entsprechender Zusatzsoft-
ware an, die relativ einfach in VB Express eingebunden werden kann. Doch damit ergab sich ein neu-
es Problem, denn die PIO – Ein-/Ausgänge dürfen nur mit max. 1 mA belastet bzw. mit einer Span-
nung von 5 V belegt werden. Um die  PIO – Eingänge vor zu hohen Spannungen zu schützen, wurde 
daher von uns eine entsprechende Eingangsplatine hergestellt.  
Für ein sauberes Schalten der von uns verwendeten Relais` reichen die o.g. Werte natürlich nicht aus, 
d.h. wir mussten für den Relaisbetrieb eine entsprechende Transistorschaltung entwickeln. Dieses war 
zwar nicht weiter schwierig, dafür aber ergaben sich bei der Herstellung der Relaisplatine Probleme, 
denn irgendwo hatten sich Lötfehler eingeschlichen, die wir trotz intensiver Suche einfach nicht finden 
konnten.  
 
... Neue Kraft und neue Probleme 
 

Doch neue Motivation bekamen wir, als wir bei der Fehlersuche gerade am Ende unserer Kräfte wa-
ren, von der 1. Beigeordneten Frau Glöß und dem Schulamtsleiter Herrn Nowak von der Stadt Cast-
rop – Rauxel. Nach diesem „hohen Besuch“ ging das Arbeiten wieder viel leichter von der Hand und 
bald war auch unsere Platine einsatzbereit und wir konnten mit dem Testlauf der mittlerweile auch 
entwickelten Polwendeschaltungen sowie der Abstimmung der einzelnen Komponenten aufeinander 
beginnen. Und schon tauchten wieder neue Probleme auf.  
 
Ratlose Gesichter 
 

Was bisher beim Test der WebCam und der Freeware  nie 
eingetreten war, wird beim ersten Test des eigenen VB – 
Programms, welches den Barcode aus dem Freeware – 
Programm übernimmt, plötzlich offensichtlich. Die 
Freeware ist fehlerhaft, denn sie erfordert immer dann 
einen manuellen Eingriff (löschen des Barcodes über 
einen Mouseclick), wenn ein Code 2x hintereinander 
eingelesen werden soll. Was war zu tun? Eine Änderung 
des Programms war uns nicht möglich, denn der 
Quellcode ist nicht zugänglich. Zwar könnte das Problem 
durch Kauf einer anderen Software gelöst werden, die war 
aber nicht finanzierbar. Also nehmen wir einen solchen 
manuellen Eingriff für unser Funktionsmodell in Kauf. 
 
 



 14 

Das Laufband - Problem 
 

Bisher hatten wir dem Laufband noch keinerlei große Beachtung geschenkt, weil wir meinten, es so 
nebenbei bauen zu können. Doch plötzlich taucht auch hier ein unerwartetes Problem auf: unsere 
zahlreichen Versuche, das als Grundstruktur verwendete FT – Getriebe zu bespannen, scheitern. 
Selbst unsere bis dahin kreativste Lösung, die Verwendung eines Fahrradschlauches, scheitert kläg-
lich. Erst die Besinnung auf unsere fraulichen Fähigkeiten löst das Problem in noch akzeptabler Form: 
mit ein paar Stichen wird der Stoff des Laufbandes an die Kettenglieder genäht, so dass er sich nicht 
mehr seitlich verschieben oder durchrutschen kann. 
 

Die SSM wird farbig 
 

Selbst Christi Himmelfahrt verbrachten 
wir bei unserer Maschine, um die letzten 
Feinarbeiten am Gestell und die äußere 
Gestaltung mit viel Spaß und Gesang zu 
vollenden.  
Doch ein schwieriges Problem war noch 
zu lösen. Nehmen wir maschinengrün 
oder lassen wir unserer Kreativität freien 
Lauf? Und wie  reagiert die natürlich nur 
aus Männern bestehende Auswahlkom-
mission?  

 
 
 
Endspurt – Erweckung zum Leben 
 

Gülsüm, Laura und Katrin, die für die Polwendung und den 
digitaltechnischen Anteil Verantwortlichen, verkabeln unsere 
FUTURA SSM-01  
 
 
 
 
Gebannt warten alle den ersten Testlauf. ... 
 
Wird sie laufen? ... Jubel ! ... Sie läuft ...  
 

 
 
 
 

 
Zwar noch nicht macken- und makellos, 
insbesondere der 
Öffnungsmechanismus und die 
Positionierungsgenauigkeit machen uns 
noch Sorgen, aber sie läuft!  
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 ... es ist vollbracht! 

��� �

��� �  
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3. Ausblick  
 
Zwar ist auch bei unserer Maschine z.Z. noch eine manuelle Mitarbeit (Socken auflegen und 
unter der WebCam ausrichten) erforderlich, die vorliegende Projektarbeit hat aber eindeutig 
den Nachweis erbracht, dass eine automatisierte Sockensortierung nicht nur möglich ist, 
sondern auch die Sortierzeit deutlich verkürzt wird. Voraussetzung ist in jedem Fall, dass 
Socken zukünftig entweder bereits bei der Herstellung mit einem Chip  / Barcode oder selbst 
mit einem entsprechenden Erkennungsmerkmal (bisher häufig mit kleinen Namensschild-
chen, um eine Vorsortierung vornehmen zu können) versehen werden.  
Bei einer zusätzlichen entsprechenden Optimierung wäre ein Einsatz im Privathaushalt, ins-
besondere aber in Einrichtungen, in denen große Mengen an Socken anfallen – z.B. in Kin-
der-, Senioren- oder Pflegeheimen – durchaus erwägenswert.  
Eine Steigerung der Effektivität und Funktionssicherheit könnte dabei u.a. durch folgende 
Optimierungsmaßnahmen erzielt werden: 
 

·  Ausführung in Metall zwecks Erhöhung der Steifheit, Stabilität und Präzision 
·  Einsatz leistungsstärkerer E-Motoren 
·  elektronische Kurzschlussbremsen zur Erhöhung der Positionierungsgenauigkeit 
·  Erhöhung der Anzahl der Sortierfächer durch schachbrettartige Anordnung 
·  Einbau von Kugellager- Schienen zur Minimierung der Reibungsverluste bei den 

Schlittenbewegungen 
·  automatisiertes Zufuhrsystem mit gleichzeitiger Glättungs- und Faltfunktion 
·  Integration eines speziellen Prozessor-Chips 
·  Ersatz der Zeitschleifen durch IR - Lichtschranken 
·  akustisches und / oder optisches Signal zur Meldung eines vollen Magazins 

 
Neben diesen rein technischen Maßnahmen bietet natürlich auch unsere Software noch Op-
timierungsmöglichkeiten (z.B. gleichzeitiges Anfahren der Nullpositionen, inkrementale Posi-
tionsmessung usw., Ersatz der Zeitplansteuerung bei der Laufbandsteuerung durch eine 
lichtschrankengebundene Ablaufsteuerung).  
 
Allerdings kam es uns ja nicht auf die absolute Perfektion unseres Modells an, wir hoffen le-
diglich, dass wir mit unserer FUTURA SSM-01 den Anstoß für eine professionelle Weiter-
entwicklung gegeben haben und das nicht nur eine SSM-02, sondern noch viele weitere Mo-
delle folgen werden, so dass uns (neben dem erhofften Preisgeld) der Dank vieler Generati-
onen von Hausfrauen und Hausmännern gewiss sein wird. 
 
 

 
 

��� �
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