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Wenn Sie an kollaborative Roboter in der
Fertigung denken,
was beschaftigt Sie?

(D Start presenting to display the poll results on this slide.



Die Roboter kommen ....
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Die menschliche Hand

Gefliil- und Nervensirang
der Finger

Sehnenschede
des Daumens

Doppalschisife
dar zwei Adem
{Artenen) der Hand

Mitteinery
(Mervus medianus)

Ellennar:

(Marvus ulnarnis)

Aus 27 Einzelknochen aufgebaut: Acht
Handwurzelknochen, funf Mittelhandknochen und
14 Fingerknochen sind durch Gelenke und Bander
miteinander verbunden.

Mehr als 30 Muskeln bewegen die Hand
Wir konne schwer zupacken und fein hantieren

Weiters gehoren Nerven, Bander und Gefasse dazu
sowie die bereits erwahnten Tastrezeptoren —in
den Fingerspitzen allein gibt es pro
Quadratzentimeter etwa 150 davon. Dank ihnen
kdnnen wir feinste Schwin%ungen wahrnehmen
und spuren, ob eine Oberflache rau oder glatt, ein
Gegenstand weich oder hart ist. Nicht umsonst
spricht man von "Fingerspitzengefthl" oder davon,
die Welt zu "begreifen".

https://www.gesundheitsinformation.de/wie-funktioniert-die-hand.html
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Starken und Schwachen zwischen
Mensch und Maschine

Mensch @1 Maschine t

— Toleranzbehaftetes Fligen nur mit Hilfsmitteln moglich
— Handhaben durch Bauteileigenschaften eingeschrankt

* Stirken ™ * Stirken nkan
— Entscheidungsfahigkeit und Kreativitat — Handhaben schwerer, scharfkantiger Bauteile g oo
— Geschicklichkeit durchfiihrbar ¥ 3
— Anpassungsfahigkeit — Hohe Geschwindigkeit und Ausdauer 5 N
_ Ortsflexibilitst — Hohe Wiederholgenauigkeit “E é
— Einfache Magazinierung der Bauteile ist ausreichend — Zuverlassiges Durchflhren repetitiver und monotoner @
Tatigkeiten T
* Schwachen — Einsatz in gefdhrdenden und schmutzigen Umgebungen 5
— Ergonomische Einschrankungen moglich g >
— Genaues Positionieren nur liber Vorrichtungen e Schwachen E=l
— Demotivation bei repetitiven und monotonten — Storanfillig "_'{ g
. . | -
— Ermidung und Leistungsschwankungen — Starre Abarbeitung der Aufgaben 95
— Erholungsbedarf — Definierte Bereitstellung notwendig _8 8
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Mensch Roboter Kooperation zur
Kombination der Starken

Anpassungsfahigkeit * Hohe Geschwindigkeit und

Geschicklichkeit Starken Ausdauer
Entscheidungsfahigkeit * Hohe Wiederholgenauigkeit

£k
0

* Verbesserte Ergonomie Kooperation e Steigerung der:

* Humanisierung der Arbeit Gemeinsame Verrichtung - Effizienz

* Leistungserweiterung Koexistenz - Qualitat
Parallele Verrichtung - Produktivitat

Industrieroboter; Ein Leitfaden fir KMU;
Reinhart; 2018; Vogel Verlag Wiirzburg
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Das Design Thinking Playbook; 2. Auflage
Lewrik, Link, Leifer, 2018, Vahlen, Miinchen



Arten von Robotern

https://www.handwerkdigital.de/Exoskelette-und-Robotik




Beispiele Knickarmroboter

Handbuch Mensch Roboter Kollaboration; Hrsg

Miller et.al; 2019 Hanser, Miinchen
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MRK Kooperationstypen
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Handbuch Mensch Roboter Kollaboration; Hrsg
Miller et.al; 2019 Hanser, Miinchen



Mensch Roboter Interaktion

Handbuch Mensch Roboter Kollaboration; Hrsg

Muller et.al; 2019 Hanser, Miinchen



Die Roboter kommen ....
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Version & Datum:

Kurzanleitung: Ein Problem Statement gibt den Bahmen
fidr die spaters Losungen vor. Das Ziel von diesem
Template 151 &5 die zentrabe Problemformulisrung in
airem 51 rusammertulaisen und ein gEMmeirsames
‘Werstindnis des Problems zu entwickedn.

PROBLEM STATEMENT

Tipps & Tricks zum Template suf Toclbook-Seite: 43

i

Lewriek / Link /' Leifer
Toalbeok

Pas Design Thivking
§74-3-3006-5751-3

Vorbereitende Fragen
Waryw? &% Wer? 71{9"; Was? Wann? ‘ﬁ Wt Wie? %
Problewm Statement .. ... i - - HMt48
Wi ketinmen wir evrwast | VWi lodimen wir i Wi kiinmen wir i
“D “D

fir e B AMeirfivw .
ey geatalten, damit Lt ey gestalten, damit " new gestalten, damit

befriedigt wird befriedigt wird. befriediat wird.
Unter Berulesiohtigumg von Uniter Berielsiehfigung von Unster Berieksiohtigung von

Get o POF
Premium Design

Thinking Template.

d'I'P DAS DPESIGN THINKING TOOLEOOK

BASIC TEMPLATE

Wi DT-TOOLEOOK  COM/ SHOP
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Welches Problem konnte ein Roboter in
lhrer Fertigung losen?

(D Start presenting to display the poll results on this slide.
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