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MENSCH-ROBOTIK-KOLLABORATION IN DER 
INDUSTRIELLEN MONTAGE

Vortragsreihe 1

Robotik für den Menschen, Abschlusstagung SeRoDi und AQUIAS, 24.09.2018, Fraunhofer IAO, Stuttgart
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Agenda
Vorträge AQUIAS
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Spannungsfelder der Mensch-Roboter-Kollaboration
Motivation der Unternehmenspartner in AQUIAS
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AQUIAS: Szenarien der Arbeitsteilung Mensch-Robotik
Barrierefreie Kooperation schafft Gestaltungsspielraum

ISAK gGmbH
Schwerbehinderte

Mitarbeiter

Robert Bosch GmbH
Mitarbeiter ohne

Gesundheitseinschränkungen

Pilot
ISAK

Barrierefreies 
Produktionsassistenz-System

APAS family von Bosch

Spezifische Aufgaben-
unterstützung durch Robotik  
für individuelle körperliche 
Einschränkungen

Pilot
Bosch

Szenarien der 
Arbeitsteilung 
zw. Mitarbeitern und 
APAS bewerten

Ziele Ziele

Lerntransfer
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APAS assistant: Zusammenarbeit von Mensch und Roboter

 Direkte, sichere Zusammenarbeit 
mit Menschen

 BG-zertifiziert

 Automatischer Stopp und Wiederanlauf

Sensorhaut 
Intelligentes 
Greifer-Konzept

kollaborierend
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Der Mensch: Schwerbehinderte Produktionsmitarbeiter
Fiktive Personas

Hr. Hemidi Hr. Wegner Fr. HerzogFr. Bäumler
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Individuelle Risikoabsicherung für Mensch-Robotik-Kollaboration
Behinderungsarten in der Belegschaft der ISAK gGmbH
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MRK-relevante Merkmale schwerbehinderter Produktionsmitarbeiter
Merkmale der Personas



Seite 9
Folie 9

Aufgabe 1
• Lagerichtige Positionierung von zwei Düsenelementen 

auf Handhebelpresse
• Zusammendrücken der zwei Elemente mittels Hand-

hebelpresse

Aufgabe 2
• Prüfen der Maßhaltigkeit der zusammengefügten

Düsenelemente mittels Prüfschiene
• Aussondern von fehlerhaften Teilen

Ausgangsarbeitsplatz: Handhebelpresse Düsenmontage
Zusammenfügen von zwei Düsenelementen für Duschkopf



Seite 10
Folie 10

Entwurf 1: Mensch-Robotik-Einzelarbeitsplatz
APAS prüft Düsenelemente optisch, i.O.-Teile fallen in Sammelschublade
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Entwurf 2: Kooperativer Arbeitsraum
Links-/rechtseitige manuelle Bewegungseinschränkung ausgleichen
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Entwurf 3: L-Form integriert Bestück- und Prüfaufgaben
Pufferfunktion durch Drehscheibe für Bestücken, Prüfen an rechtem Tisch
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Entwurf 4: 2er-Arbeitsplatz mit Rollenbahn
Rollenbahn und Werkstückträger ermöglichen Flexibilität
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Entwurf 5: 2er-Arbeitsplatz, höhenverstellbare Tische 
Greifarm gleicht Tischhöhendifferenz aus – gemeinsamer Arbeitsbereich von Mensch und Roboter
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Abstimmung mit den Berufsgenossenschaften
Besprechung Sicherheitskonzept im MRK-Labor der Robert Bosch GmbH
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Individuelle Gefährdungsbeurteilung für Mensch-Robotik-Kollaboration
Besonderheiten der Mitarbeiter-Zielgruppe berücksichtigen
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Individuelle Risikoabsicherung für Mensch-Robotik-Kollaboration
Sicherheit mitarbeiterspezifisch gewährleisten

IMBA: Profilvergleich

Anforderungsprofile
IMBA Hauptmerkmale Handhebelpresse MRK-Arbeitsplatz Differenz
Geneigt/Gebückt 0 1 1
Rumpfbewegungen 1 2 1
Armbewegungen 5 2 -3
Bewegungs- und Stellungsempfinden 2 3 1
Physische Ausdauer 4 3 -1
Feinmotorik 3 4 1
Antrieb 4 3 -1
Ausdauer 5 4 -1
Kontaktfähigkeit 0 1 1
Mißerfolgstoleranz 2 3 1
Teamarbeit 0 2 2
Verantwortung 3 4 1



Seite 18
Folie 18

Individuelle Risikoabsicherung für Mensch-Robotik-Kollaboration
Mitarbeiter-Befragung

Bewertung Ausgangs-Arbeitsplatz: Handhebelpresse
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Demonstrationstag AQUIAS 
10.05.2017, ISAK gGmbH, Sachsenheim
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Individuelle Arbeitsanweisungen
Anwendungsfall
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Mitarbeiter

Prozessschritt
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Lernmodus
Anwendungsfall

Arbeits-
anweisung

Zustand /

Meldungen

1
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Zustand
Aktivierung 
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Bestätigung

Mitarbeiter
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Architektur
Digitaler Arbeitsplatz

MRK View

Display 1

MRK Controller Monitoring Logging Service APAS
(Simulator)

VFK MSB
MRK 

Controller
Display 2

Grafana
Dashboard

Manufacturing Service Bus
OPC-UA 
Server

Display x

E-Mail Service Platz für weitere
Services …Datenbank

Datenbank

Logging
Service
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Screenshot
Digitaler Arbeitsplatz
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AQUIAS: MRK-Arbeitsplatz für Schwerbehinderte
Vorteile auf einen Blick

Arbeitsqualität
• Nur belastende Aufgaben wandern 

vom Mensch zum Roboter
• Lernsystem, Kommunikation

Ergonomie
• Dynamisch anpassbare Tischhöhe
• Roboter gleicht Reichweiten-

Einschränkung von Mitarbeitern aus

Sicherheit
• Sichere Übergabe Werkstückträger
• Integrierte Kollisionsvermeidung

Inklusion
• Robotik-Arbeitsplatz für Schwerbehinderte geeignet
• Integration von Schwerbehinderten in die Arbeitswelt
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Agenda
Nachmittag
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Führungen zu den Demonstratoren
Gruppeneinteilung

Beginn: AQUIAS-Demonstratoren, 
Industrie-Robotik

Raum 109, Fraunhofer IAO

Beginn: SeRoDi-Demonstratoren,
Pflege-Robotik

Neubau, Fraunhofer IPA

Sie werden im Foyer IAO / vom Mittagessen abgeholt!
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