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Hand in Hand mit Industrierobotern

Der ,Ergobot” passt sich den Menschen an
Ergonomie im Fokus der DHBW-Forscher

Von unserem Redaktionsmitglied Konrad Stammschroer

Karlsruhe. Die Industrieroboter werden losgelassen. Bei der Mensch-Roboter-Kollaboration (kurz MRK) arbeiten beide Parteien Hand in Hand — ohne den Arbeitsablauf stérende
Schutzzaune fur die Maschinen. Die Roboter ersetzen nicht den Menschen, sie assistieren ihm. Sie nehmen ihm einténige, sich wiederholende, gefahrliche und besonders belastende
Tatigkeiten wie das Uber-Kopf-Arbeiten oder das Heben schwerer Kegelrader fiir Vorderachsgetriebe ab. ,Die Starken des Roboters sind Prazision, Geschwindigkeit und
Wiederholungsgenauigkeit. Die Vorteile des Menschen sind Fingerfertigkeit, Flexibilitat und Lernfahigkeit“, differenziert Marcus Strand, Leiter des Studiengangs Informatik an der
Dualen Hochschule Baden-Wirttemberg Karlsruhe (DHBW). Beide Talente fusioniert, ergeben sich starke Teams. Noch sind die Forscher dabei, die sich Uberlappenden Arbeitsraume von
Mensch und Roboter sicherer, zuverléassiger und ergonomisch zu gestalten.

.Die neue Arbeitsumgebung ist an sich nicht fiir den Roboter optimiert”, sagt Strands Kollege Oliver Rettig. Bei Kollisionen mit dem Menschen besteht Verletzungsgefahr. ,,Zum Beispiel
wenn der Arbeiter an Gelenkstellen eingeklemmt wird oder das am Roboterarm befestigte Messer zum Aufschneiden von Paketen zu sptiren bekommt“, so Rettig weiter. Solche
Gefahren werden schon heute reduziert, etwa durch Sauggreifer aus Kunststoff statt scharfer Nadelgreifer, durch langsameres Fahren des Roboters, durch Abstandssensoren oder
Mechanismen, die den Roboter bei Menschenkontakt stoppen.

Im Projekt ,ErgoBot“ kooperieren Strand, Rettig und Silvan Michael Miller mit der Karlsruher Firma Artiminds, Experten in der Programmierung von Industrierobotern mit KIT-
Vorgeschichte. Das Vorhaben wird vom Bundesministerium fur Wirtschaft und Energie bis Ende April 2020 durch die Kostentuibernahme von zwei vollen DHBW-Stellen geférdert.
Roboter sollten in der Lage sein, sich an Menschen mit ihren individuellen Eigenschaften anzugleichen. Es muss sich nicht automatisch immer der Mensch an die technisch einfacher zu
realisierenden, streng periodischen Roboterbewegungen anpassen“, umschreibt Rettig die grundlegende StofRrichtung von ,ErgoBot“. Angestrebt wird eine Balance zwischen einer
dynamischen Anpassung des Roboters und seiner Vorhersehbarkeit. Nur dann werden die Menschen nicht zuséatzlich beansprucht und das Sicherheitsrisiko bleibt gering. Am Ende des
Prozesses soll ein Prototyp fir ein spateres Softwareprodukt herauskommen.

Strand nennt ein typisches Beispiel der Mensch-Roboter-Kollaboration: Der Roboter Ubergibt bei der Endmontage eines Autos ein Werkstiick in die Hand des Arbeiters. Dynamisch-
ergonomisch musste dies in der passenden Hohe, ohne Schreckmomente in angemessener Geschwindigkeit und variantenreich erfolgen. ,Der Roboter muss die KorpergroRRe des
Arbeiters, seine Armlange und seine Links- oder Rechtshandigkeit erkennen, damit sich der Monteur nicht buicken, nicht strecken oder Gber Kopf hantieren muss. Zudem darf er nicht in
uberhohter Geschwindigkeit auf sein Gegenuber zurasen®, erklart Rettig. Um die Eintdnigkeit immer gleicher Ablaufe auszuhebeln, fahrt der Roboter immer mal wieder eine andere
Optimalroute.

Bis zur optimalen Zusammenarbeit haben die Forscher noch eine Menge Arbeit vor sich. ,Bei jeder Anwendung sind andere Probleme zu I6sen,“ so Strand. Und Einsatzmoglichkeiten
gibt es wie Sand am Meer, auch bei kleinen und mittelgroBen Unternehmen.

Selbst schwierigste, bisher manuell ausgefiihrte Tatigkeiten lassen sich mittlerweile wirtschaftlich automatisieren. Weit iber das prazise Schrauben, das gleichméaRige Aufbringen von
Kleber oder das Palettieren und Depallettieren hinaus reichen die Méglichkeiten intelligent gesteuerter, sensor- und softwarebestiickter Roboter. Den Sicherheitsanforderungen missen
sie halt gentigen.

.Obwohl die benétigte Sicherheitstechnik ftir Mensch-Roboter-Kollaborationen bereits auf dem Markt verfuigbar ist, fallt es aber in der EU schwer, sich auf einheitliche Sicherheitsnormen
zu einigen. Die unterschiedlichen wirtschaftlichen Interessen der einzelnen Mitgliedsstaaten sind dabei das gréRte Hemmnis. Ohne verfigbare Normen mussen die
Sicherheitsvorkehrungen im konkreten Einzelfall beurteilt werden. Das kann unter Umstanden sogar fir mehr Sicherheit sorgen, ist aber aufwendig und macht vermutlich das eine oder
andere MRK-Projekt unmdglich,“ so Rettig.
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PERFEKTE UBERGABE: Der Roboterarm ibernimmt in der fiur Forscher Marcus Strand (links) ergonomisch
richtigen Hohe die blaue Tasse und Ubergibt sie auf der anderen Seite an Kollege Oliver Rettig (rechts). Foto:
Stammschroéer
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