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Neue Planungsmethodik fUr Anlagen
mit Mensch-Roboter-Kollaboration

Die Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK) ist weiterhin in aller Mun-
de. Es gibt erfolgreiche Anwendungen. Der groBe Durchbruch hat je-
doch noch nicht stattgefunden. Ein wesentlicher Grund liegt darin,
dass MRK in der Einfiihrungsphase nur in bestehende Anlagen inte-
griert wurde, die aber nicht fiir MRK vorbereitet oder geeignet sind
[1]. Die ganzen Vorteile von MRK werden erst bei Neuanlagen nutz-
bar, aber auch nur dann, wenn neue Methoden zur Planung der Anla-
ge genutzt werden. Dieser Beitrag zeigt auf, welche Anderungen not-
wendig sind, und stellt eine erweiterte Planungsmethodik sowie Pla-
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Einleitung

Bei der Einfiihrung neuer Technologien
miissen diese iiblicherweise ihre Eigen-
schaften und Nutzen erst in bestehenden
Anlagen nachweisen. So kann aus Anwen-
dersicht das Risiko klein gehalten und ers-
te Erfahrungen mit der Technologie gewon-
nen werden. Dies galt auch fiir die Mensch-
Roboter-Kollaboration (MRK). Seit der Vor-
stellung erster Roboter mit entsprechen-
den Sicherheitsfunktionen fiir den kollabo-
rierenden Betrieb im Jahr 2014 werden
MRK-Losung in bestehende Anlagen inte-
griert, was aber nur in seltenen Fillen zu
technisch und wirtschaftlich {iberzeugen-
den Losungen fiihrt. Woran liegt das?

MRK bei bestehenden Anlagen

Bestehende Anlagen (Brownfield) wurden
planerisch nie fiir die Mensch-Roboter-Kol-
laboration vorbereitet. Ganz im Gegenteil.
Die Arbeitsinhalte wurden konsequent
entweder auf manuelle Arbeitspldtze oder
auf vollautomatisierte Roboterstationen
hinter einem Schutzzaun oder Lichtgitter
bzw. Scanner aufgeteilt. Die manuellen
Arbeitsplatze wurden so ausgetaktet, dass
der Mensch beziiglich seiner Fahigkeiten
und bendétigten Zeit optimal eingesetzt
wird. Zwei sehr wichtige Aspekte sind:

Menschliche Féhigkeiten und Nut-
zungsgrad

Wiirde man versuchen, einen Menschen
technisch nachzubilden, so wiirde er in
etwa aus den in Bild 1 dargestellten Kom-
ponenten bestehen.

nungsprinzipien fiir MRK vor.

Ein 7-Achs-Roboter wire dabei nur
eine von vielen optimal aufeinander ab-
gestimmten Komponenten. Dies zeigt,
wie unfair eigentlich der Wetthewerb von
Mensch zu Roboter ist. Hat ein einzelner
Roboter da wirklich eine Chance? Ja, und
zwar immer dann, wenn die Fihigkeiten
des Menschen gar nicht umfassend ge-
nutzt werden. Ein schones Beispiel ist
das Verschrauben, bei dem der Mensch
mit einem Handschrauber mehrere
Schrauben anzieht. Dies findet einarmig
statt. Damit werden lediglich 50 Prozent
seiner Kapazitdt genutzt. Wahrend des
Schraubvorgangs kann der Mensch eben-
falls nur warten. Die Fahigkeiten der
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einzelnen Finger werden gar nicht beno-
tigt. Konnte sich der Mensch Positionen
im Raum besser merken, dann konnte er
die Aufgabe auch problemlos blind
durchfiihren. Grob geschatzt, haben wir
hier einen Nutzungsgrad der menschli-
chen Fahigkeiten von rund 20 Prozent.
Ganz anders sieht das bei komplexeren
Fligetatigkeiten, wie z.B. dem Einsetzen
einer biegeschlaffen Dichtung in eine
Nut, aus. Bereits bei der Entnahme der
Dichtung aus einem Kleinladungstrager
und einer Sichtpriifung der Dichtung
werden alle Fahigkeiten des Menschen
inkl. seiner zwei Arme benotigt. Gleiches
gilt fiir das Einlegen der Dichtung in die
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Bild 1. Wesentliche Komponenten eines technisch nachgebildeten Menschen
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