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Die Mensch-Maschine-Kollaboration
Begriffsdefinition und Eingrenzung des Untersuchungsrahmens

Kollaborierender Betrieb

Zustand, in dem hierfir konstruierte Roboter
innerhalb eines festgelegten Arbeitsraums direkt mit
dem Menschen zusammenarbeiten. .

Kollaborationsraum Hr =800 =50
Arbeitsraum innerhalb des geschiitzten Bereichs, in
dem der Roboter und der Mensch wahrend des
Produktionsbetriebs gleichzeitig Aufgaben ausfiihren
kénnen.
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Stand der Technik und Forschung
Methoden zur ganzheitlichen Taktzeitermittlung kollaborativer Arbeit
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Problemstellung
Forschungsdefizit und forschungsleitende Fragen

50 Segments
86 Degrees of Freedom

Forschungsfragen:

» Wie kann die Taktzeit
kollaborativer Betriebsformen in
der Montage unter der
Berticksichtigung wesentlicher
Einflussfaktoren ermittelt

werden?
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ermitt| ur_'g . Einflussfaktoren modelliert
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Problemstellung

Forschungsdefizit und forschungsleitende Fragen
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Problemstellung
Forschungsdefizit und forschungsleitende Fragen
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Erwarteter Beitrag
Vorgehensmodell zur Taktzeitermittlung

Wie lange dauert es, bis der Mensch an der Optimierungsproblem'
Muss sich der Mensch zur

Conveyor M_C Verrichtungsausiibung mit dem ( T i T )
min

entsprechenden Position zur
Verrichtungsausiibung ist?
(abhangig von Distanz Mensch-Objekt)

Objekt mitbewegen?
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Erwarteter Beitrag
Vorgehensmodell zur Taktzeitermittlung
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Erwarteter Beitrag
Vorgehensmodell zur Taktzeitermittlung
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Tt  Task Human Cobot Human Cobot Human  Cobot Human Cobot Human Cobot Human  Cobot
1 scanning x x x x x x x
2 packaging x x x x x x x
3 tray handling x x x x x x
4 cover handling x x x x x x
5  container handling X X X X x x
6 labclling x x x x x x

Cycle time 16.00 min 22.50 min 21.57 min 15.80 min 16.50 min 15.47 min
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Erwarteter Beitrag
Vorgehensmodell zur Taktzeitermittlung
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Erwarteter Beitrag
Vorgehensmodell zur Taktzeitermittlung
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Erwarteter Beitrag
Vorgehensmodell zur Taktzeitermittlung
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Erwarteter Beitrag
Vorgehensmodell zur Taktzeitermittlung
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Methode
Design Science
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