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Empowerment in der Produktion von morgen:
Mixed SkKill Factories und kollaborative Robotersysteme neu denken

Projektziele

Organisation der Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK)

—> Algorithmus zur Planung und Aufgabenzuweisung

— Optimierung Einsatz und Zusammenspiel von Mensch und Roboter

Humanisierung von Arbeit & Empowerment durch z. B.
—> Aufwertung von Tatigkeiten (Arbeitsinhalt)

—> Arbeitszeitgestaltung

— Lernforderlichkeit
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AUSGANGSUBERLEGUNGEN EmPReSs

Eignung

Komplexitat der Aufgabe
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ANSATZ: EIN PLANUNGSALGORITHMUS

EmPReSs
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1. Dimension: Planung und Aufteilung der Arbeitspakete
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2. Dimension: Differenzierung der Arbeitsschritte
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3. Dimension: Arbeit in die Tiefe oder Breite
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ANWENDUNGSFALLE MONTAGE EmPReSs
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FORSCHUNGSFRAGEN; ARBEITSTEILUNG MENSCH - ROBOTER EmPReSs

» Wie weit kann systematisiert und gemessen werden, wer was kann? Was lasst sich
verallgemeinern fur das Mensch-Technik-Verhaltnis bei Kl?

» Wie sieht eine komplementare und ko-evolutionare Arbeitsteilung aus?

» Welche Rolle spielt das ,Wie“ der Bearbeitung? (Differenzen technischer und humaner
Bearbeitung derselben Arbeit) Folgen fur Arbeit und Gesellschaft?
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FORSCHUNGSFRAGEN; ARBEITSTEILUNG MENSCH - ROBOTER EmPReSs

» Was bedeutet das fur die Arbeitsorganisation?

» Braucht es neue Produktivitats- und Rationalisierungskonzepte: Nicht (nur) Substitution
sondern Komplementaritat?

» Organisation von Arbeit entlang von Mensch-Technik-Komplementaritaten?

= Produktivitat

Humane Arbeitsgestaltung

Qualitat, Flexibilitat, Partizipation und Innovation
Bildung, Qualifizierung

Einkommen, Ungleichheit, Zusammenhalt etc.
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EXPERT*INNEN-RUNDE EmPReSs

Dr.-Ing. Andreas Bachler (Rittal GmbH & Co. KG), Dr.-Ing. Mohamad Bdiwi (Fraunhofer IWU),
Nadine Reiner (KUKA Deutschland GmbH), Helmut Schmid (Deutscher Robotik Verband e.V.),
Dr.-Ing. Prof. Dr. Ingo Schulz-Schaeffer (TU Berlin), Franz Steinmetz (DLR)
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VIELEN DANK FUR IHRE
AUFMERKSAMAKEIT.

Dr. Norbert Huchler, Dr. Michael Heinlein
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