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Vorstellung IGMR: Kompetenzen

IGMR: Institut fiir Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik

Getriebetechnik Maschinendynamik Robotik
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Inklusion durch MRK

Was ist Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK)?
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Grundlagen der Mensch-Roboter-Kollaboration

Mensch

A
\_/

+ Intelligenz/ Lernfahigkeit

+ Fingerfertigkeit/ Mobilitat

+ umfangreiche Wahrnehmung
+ Vielfaltigkeit

+ Anpassungsfahigkeit/

Improvisationsvermaogen

— Ermidung
— Qualitatsvarianz

Mensch-Roboter-Kollaboration
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Kombination der Starken von
Mensch und Roboter:

+ hohe Flexibilitat

+ anhaltende Qualitat

technische Assistenz:

+ physische Entlastung

+ sensorische Entlastung

+ Entscheidungsunterstlitzung

Industrieroboter
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+ hohe Traglasten
+ hohe Prazision

:;}
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+ hohe Wiederholgenauigkeit
+ geringe Prozesszeiten

— geringe Prozessvariabilitat
— vorprogrammierte Ablaufe
— hohe Sicherheitsanforderungen

Quellen: [1]: https://www.kuka.com/de-de/future-production ; [2]: https://new.abb.com/products/robotics/de/industrieroboter/irb-1100
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Sicherheitsanforderungen nach DIN ISO/TS 15066

1. sicherheitsbewerteter iiberwachter Halt \\@

2. Handfuhrung

3. Geschwindigkeits- und Abstands-
uberwachung

4. Leistungs- und Kraftbegrenzung
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Quellen: [IS010218-1; 1S010218-2; ISO-TS15066] IGMR, RWTH Aachen University
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Inklusion durch MRK

Was ist unsere personliche Motivation?
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Mensch-Roboter-Kollaboration

Motivation Kollaborierende Roboter:

e starkes Wachstum innerhalb der

industriellen Automatisierung
2025: 34% des Gesamtumsatzes mit Industrierobotern

* Potentiale:

gemeinsames Arbeiten von Mensch und
Roboter am selben Objekt

unterstitzenden Arbeitsteilung zwischen
Mensch und Roboter

intuitive Bedienung

Reduktion des Gefahrenpotentials durch
sensorgestlitzte Schutzsysteme

* Herausforderungen

Sicherheitstechnik
Akzeptanz
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Einsatz von MRK zur Inklusion

Schwer mehrfachbehinderte

Menschen

* Starke eingeschrankte
Fahigkeiten

* Wunsch nach gleichberechtigter
Teilhabe am Arbeitsleben

* Von Unternehmen kaum
beachtet
-> keine Moglichkeiten des
produktiven Einsatzes

Kollaborative Robotik:

e Einfache und intuitive
Bedienbarkeit

e Schnittstellen
(Bedienelemente etc.) nicht
fur den Einsatz mit
behinderten Menschen
adaptiert

2

Quelle: Samochowiec, J.; Schmidt, A.: Robotics and Disabilities — How assistive technologies will improve life, GDI 2017.

Ziele:
* Inklusive Arbeitsplatze mit Hilfe kollaborativer Robotik zu schaffen
* Erfillung des Verlangens der aktiven und kompetenten Teilhabe am Arbeitsleben

e Schaffung von Arbeitsplatzen bei Behindertenwerkstatten und auf dem ersten Arbeitsmarkt
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Inklusion durch MRK

Was haben wir bis jetzt umgesetzt?
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Ubersicht: Inklusive MRK-Projekte

Umgestaltung eines Arbeitsplatzes =T GENERATION

fiir leistun wandelte Mitarbeiter
ur leistu gsgewa delte tarbeite Mit flexiblen Roboterlosungen
inklusive Arbeit entwickeln

=
=

Institut fiir

Staatlich anerkannte, private
IGVR s Fachhochschule des
aschinendynamik
und Robotik

fHm Mittelstands (FHM)

Qualitat fir Menschen Caritas Wertarbeit B

fv‘lrw*"

Institut fiir

Getriebetechnik, nw'“'l "1 =1\
|GMR Maschinendynamik 1INV A4 A "
und Robotik I W (AN Stiftung Lv R
Wohlfahrtspflege
NRW T caritas I
v Qualitat fir Menschen Afﬁrw”/
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Umgestaltung eines Arbeitsplatzes fiir leistungsgewandelte Mitarbeiter
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Das Projekt ,Next Generation“

Projektpartner, Forderer und Begleiter

4 - ) 4 ) 4 )
; : Epe— Staatlich anerkannte, private
Caritas Wertarbeit Eies ; IGMR ;Ztsri:etﬁszmhﬂ:ﬁk Ruu I II W Fachhochschule des
1@'\'(‘60[“/ und Robotik FHMm  Mittelstands (FHM)
o Foérderung/Inklusion von Menschen o langjihrige Erfahrungen im Bereich o wissenschaftliche Begleitung
mit Behinderung im Arbeitsleben der Bewegungs-, Handhabungs- * Evaluation der Eignung innovativer
* Teilhabe und Partizipation technik und Robotik Technologien zur Unterstiitzung
innerhalb Werkstatten o Entwicklung individualisierter von Menschen mit Behinderung
* Inklusion in Unternehmen des Mensch-Roboter-Arbeitsplitze « Auswirkung des Einsatzes innova-
allgemeinen Arbeitsmarktes o technische Unterstiitzung in der tiver Technologien auf die Selbst-
o Unterstitzung/Assistenz zur mechanischen und robotischen wirksamkeit/das Rollenverstiandnis
bestmoglichen persénlichen Prothetik von Menschen mit Behinderung
\ Entwicklung VRN JERN )
4 )
. tiftung - = . ] S
Forderung: Wohlfahrtspflege L“ Landschaftsverband Rheinland ¢ jtas wertarbeit B
. NRW , Qualitat fir Menschen f»’"r ‘Wl“/
\ J
( Industriearbeitskreis: KUKA Roboter GmbH, Ecoclean GmbH, A. u. K. Miiller GmbH & Co. KG, Philips Technologie GmbH, Ford Werke GmbH, )
\ ABB Automation GmbH, Kendrion GmbH, Amazon Logistik GmbH, Miiller Maschinentechnik GmbH )
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Die Vision von ,,Next Generation”

~
Ziel ist es, eine neue Form von Teilhabe am Arbeitsleben fur
Menschen mit einer schwermehrfach Behinderung zu
ermoglichen.
y
\
Wie kann Menschen mit komplexen Beeintrachtigungen Zugang
ZuU einer verbesserten Beschaftigungssituation ermoglicht
werden?
y
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... mit kollaborativen Robotern!

Roboter

(Gemeinsame Aufgabe/Objekt

[Gemeinsamer Arbeitsraum

- Ohne Trennung und
Schutzzaun

- Beruhrungen moglich
und erwunscht
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Zielgruppe

12 Teilnehmende (4 weiblich / 8 mannlich) aus
Werkstatten der Caritas Wertarbeit in Koln

Durchschnittsalter: 34 Jahre
Grad der Behinderung: 100 (GdB)

Diagnose: (infantile) Cerebralparese mit Teillahmung
beider Beine und des rechten oder linken Armes

Beeintrachtigungen: Eingeschrankte Feinmotorik, Rumpf-
Arm-Kopfbewegungen

Fortbewegung: (Elektro-)Rollstuhl
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Inklusionswirksame Arbeitsplatze

Diskrepanzanalyse
individuelles prozessseitiges
Fahigkeitsprofil Anforderungsprofil

vv

individueller Unterstiitzungsbedarf

Potentiale und Risiken der technischen Assistenz
+ Forderung von Autonomie und Selbstbestimmung

+ Steigerung der individuellen Leistungsfahigkeit

+ Heilung und Pravention

— mangelnde Flexibilitat von Assistenzsystemen

— mangelndes Verstandnis des menschlichen Kérpers
— Zumutbarkeit und Akzeptanz

Quelle: https.//www.dlr.de/rm/desktopdefault.aspx/tabid-11670/#gallery/28208
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Das Projekt ,Next Generation“

Profilkatalog
Spezifikation von Fahigkeitsprofilen Spezifikation von Anforderungsprofilen
* IMBA-Verfahren (Integration von Menschen mit * Methoden zur technischen Prozessanalyse (REFA,
Behinderungen in die Arbeitswelt) MTM)

Profilvergleich
e Gegenuberstellung universeller Fahigkeits- und Anforderungsprofile

e Ableitung von individuellen Unterstlitzungsbedarfen und Hilfsmitteln

Institut fiir Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik Gutriebatechnik,

. : Maschinendynamik
RWTH Aachen University
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Das Projekt ,Next Generation“

Profilkatalog

Spezifikation von Fahigkeitsprofils ezifikation von Anforderungsprofilen

* IMBA-Verfahren (Integration von Mep technischen Prozessanalyse (REFA,

Behinderungen in die Arbeitswelt)

Wesentlich:
Personenzentriertes
Vorgehen
individualisiert flir
Menschen mit
Schwer-Mehrfach-
behinderungen

* Gegenuberstell

ilfsmitteln

e Ableitung von indi
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Das Projekt ,Next Generation“

Profilkatalog

Spezifikation von Fahigkeitsprofils aezifikation von Anforderungsprofilen

* IMBA-Verfahren (Integration von Mep technischen Prozessanalyse (REFA,

Behinderungen in die Arbeitswelt) Softwa retool:

Robotische
Assistenzgrade fur
Menschen mit

Behinderung

* Gegenlberstel frofile

* Ableitung von indi® ilfsmitteln

Institut fiir Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik Gutriebatechnik,

Maschinendynamik
RWTH Aachen University
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Meinungen von Teilnehmern und Projektleitung - Digitalpreis der CBP
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Next Generation - mit flexiblen Roboterl6sungen inklusive Arbeit entwickeln

Ergebnis: Kollaborative Robotik ist ein Enabler fiir Inklusion!

Gestaltungsprinzipien
* Eindeutig

e Einfach

* Sicher

* Menschenzentriert
* Flexibel
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Inklusion durch MRK

Sind sie neugierig geworden?
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Website des Next Generation Projekts

Publikation:

Uber das Projekt Arbeitsplatzausstattung News

Next Generation
Mit flexiblen Roboterldsungen inklusive Arbeit entwickeln

Menschen mit einer komplexen Schwer-Mehrfac! g werden im Arbef oftmals
unterhalb hrer personlichen kognitiven Fahigkeiten eingesetzt. Dies fahrt bei betroffenen Menschen
haufig 2u Unzufriedenhelt bezaglich der Besch: aufgrund eines mangelnden Erlebens
von Selbstwirksamkeit

Wie kann man der betrachteten Zielgruppe den Zugang zu einer verbesserten Beschaftigungssituation
ermogiichen?

Next - mit flexiblen Roboterlosungen inklusive Arbeit entwickeln setzt sich zum Ziel, die
individuelle Arbeitsfahigkeit von Menschen mit Mehrfachbehinderung durch innovative Technologien
wesentlich zu unterstutzen, zu erweitern und zu entwickeln. Der gewahite Ansatz soll behinderten
Menschen eine Tellhabe am Arbeitsleben ermoglichen, wodurch die betrachtete Zielgruppe als wichtiges
Mitglied der arbeitenden Gesellschaft wahrgenommen wird. Dies kann sowohl eine veranderte

L itat als auch erwirklichung, immung und eine positive
Personlichkeitsentwicklung mit sich fahren. Bei der Gestaltung des Arbeitsplatzes sind die
Teilnehmenden von Anfang an dabei.

Leitfaden zur Umsetzung eines Mensch-
Roboter-Arbeitsplatzes fiir Menschen mit

Behinderung

Dokumente @

Der nachste Termin

Keine Eintrage fur diese

Liste gefunden

Alle Termine »

- https://www.nextgeneration-mrk.de/

- https://publications.rwth-aachen.de/record/853263
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Inklusion durch MRK

Wie geht es weiter?
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IIDEA - Inklusion und Integration durch Cobots auf dem ersten Arbeitsmarkt

Fehlender Inklusion in der Industrie AufklarungsmalBnahme: MRK fir
durch assistiv-kollaborierende Unternehmen und Menschen mit

Roboter entgegenwirken Behinderung erlebbar machen

Motivation i s — '» g v Losung
R s AL ‘ . \ i ?.

B | Bundesministerium
* N fir Arbeit und Soziales

e | : ; | Zielgruppen

Durchfliihrung von Demonstrationen E
,Hands-On“ vor Ort mit Infomobil
und Beispielarbeitsplatzen

Unternehmen des ersten Arbeits-
marktes, Werkstatten fir MmB,
Industrie- und Handelskammern

Zielgerichtete Weiterentwicklung
der MRK-Arbeitsplatze und
Erweiterung des Angebots
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Kontakt bei Interesse

IIDEA - Inklusion und Integration durch Cobots auf dem ersten Arbeitsmarkt

Institut fur Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik
RWTH Aachen
Eilfschornsteinstralle 18

52064 Aachen S CA N M E

IIDEA@igmr.rwth-aachen.de
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