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UN-Behindertenrechtskonvention (BRK):
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Gleichstellung/Gender Mainstreaming:
Diese Vorlage berlcksichtigt Vorgaben des LVR-Gleichstellungsplans 2025. ja
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Veranschlagt im (Teil-)Finanzplan /Wirtschaftsplan
Bei Investitionen: Gesamtkosten der MaBnahme:
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Die gebildeten Budgets werden unter Beachtung der Ziele eingehalten
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Worum geht es hier?

In leichter Sprache:
Dem LVR ist wichtig:

Menschen mit Behinderungen

sollen gute Arbeitsplatze finden.

Daher gibt der LVR Geld an Firmen.

Damit sollen besondere Arbeitsplatze entstehen.

Die Firma , Ford" baut Autos.
Sie hat vom Inklusions-Amt des LVR Geld bekommen

fur einen Roboter.

Dieser Roboter unterstitzt Menschen mit Behinderung.

Jetzt kbnnen auch Menschen mit Behinderung Autos bauen.

Haben Sie Fragen zu diesem Text?
Dann konnen Sie beim LVR in KbéIn anrufen:
0221-809-2202

Viele Informationen zum LVR in leichter Sprache

finden Sie hier: www.leichtesprache.lvr.de

Der Zusatztext in leichter Sprache soll zum einen die Verstandlichkeit der Vorlage
insbesondere fiir Menschen mit Lernschwierigkeiten konkret verbessern, zum anderen fir
die Grundsadtze der Zuganglichkeit und Barrierefreiheit im Bereich Information und
Kommunikation im Sinne der Zielrichtungen 6 und 8 des LVR-Aktionsplans zur UN-

Behindertenrechtskonvention sensibilisieren.

Mit der Telefonnummer 0221-809-2202 erreicht man die zentrale Stabsstelle Inklusion und
Menschenrechte (00.300). Sie gibt oder vermittelt bei Bedarf gern weitere Informationen.

Bilder: © Reinhild Kassing.



Zusammenfassung

Am 05. Mai 2020 hat der Sozialausschuss des LVR beschlossen, das Modellprojekt "Mensch-
Roboter-Kollaboration - Umgestaltung eines Arbeitsplatzes in der Automobilbranche fir
schwerbehinderte Beschaftigte" (Vorlage Nr. 14/4010) zu férdern.

In Zusammenarbeit mit der RWTH Aachen und dem Technischen Beratungsdienst des LVR-
Inklusionsamtes wurde ein Arbeitsplatz in der Motorenproduktion der Ford-Werke GmbH
umgebaut und mit einem kollaborierenden Roboter ausgestattet.

Der Abschlussbericht des Modellprojektes ist der Vorlage beigefiigt und zeigt, dass die
Umgestaltung der  Montagestation erfolgreich war. Der  Mensch-Roboter-
Kollaborationsarbeitsplatz ermdglicht es Beschéaftigten mit Schwerbehinderung wieder in
der Produktion tatig zu sein.

Diese Vorlage berihrt insbesondere die Zielrichtungen Z1 (Die Partizipation von Menschen
mit Behinderung ausgestalten) und Z2 (Die Personenzentrierung weiterentwickeln) des
LVR-Aktionsplans zur Umsetzung der UN-Behindertenrechtskonvention.




Begriindung der Vorlage Nr. 15/1975:

In seiner Sitzung am 5. Mai 2020 hat der Sozialausschuss der Landschaftsversammlung
Rheinland die Foérderung des Modellprojektes ,Mensch-Roboter-Kollaboration -
Umgestaltung eines Arbeitsplatzes in der Automobilbranche fiir schwerbehinderte
Beschaftigte" beschlossen (Vorlage Nr. 14/4010).

Das Hauptziel dieses Projektes bestand darin, einen kollaborierenden Roboter in den
Montageprozess der Automobilbranche zu integrieren, sodass dort Menschen mit
Schwerbehinderung gemeinsam mit dem Roboter an einem Arbeitsplatz arbeiten kénnen.
Das Projekt sollte deutlich machen, dass durch den Einsatz von Mensch-Roboter-
Kollaborationen die Einsatzméglichkeiten flir Menschen mit Schwerbehinderung erweitert
und Arbeitsplatze auch langfristig gesichert werden kénnen.

Unter wissenschaftlicher Begleitung der RWTH Aachen und der fachlichen Expertise des
Technischen Beratungsdienstes des LVR-Inklusionsamtes wurde bei der Ford-Werke GmbH
eine Montagestation in der Motorenproduktion umgestaltet.

Dem Abschlussbericht des Modellprojektes, der der Vorlage beigefigt ist, ist zu
entnehmen, dass die Umgestaltung der Montagestation in der Motorenproduktion
erfolgreich war. An diesem Mensch-Roboter-Kollaborationsarbeitsplatz kénnen nun auch
Mitarbeitende mit Beeintrachtigungen des Muskel-Skelett-Systems arbeiten, was am
urspringlichen Arbeitsplatz nicht méglich war. Der kollaborierende Roboter Gbernimmt die
prozessintensiven und kraftaufwandigen Arbeitsschritte, die flir die Beschaftigten oft
ermidend und beanspruchend sind. Der Roboter wird mit den menschlichen Kollegen im
selben Arbeitsraum zusammen eingesetzt. Bemerkenswert dabei ist, dass der Betrieb der
Montagestation wegen der intelligenten Steuerungstechnik und Sensorik des Roboters
ohne besondere zusatzliche Schutzeinrichtungen, wie beispielsweise einer Einhausung,
maoglich ist. Die Arbeitsbedingungen der Mitarbeitenden konnten durch die ergonomische
Umgestaltung und die Anpassung an die Arbeitsplatzanforderungen erheblich verbessert
werden.

Angesichts der betrieblichen Veranderungen bei der Ford-Werke GmbH wird der
kollaborierende Roboter voraussichtlich auch in der kinftigen Produktion der
Elektrofahrzeuge an einem neuen Arbeitsplatz flir Menschen mit Einschrankungen
eingesetzt werden.

Ein Filmbeitrag tUber das Modellprojekt wurde in der ZB Rheinland 03/2021 verdéffentlicht:
https://www.bih.de/integrationsaemter/zb-magazin/ausgabe-03-2021-lvr/titelthema-Ivr-
03-2021/

In Vertretung

Dr. Schwarz
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1. Modellvorhaben

1.1 Ausgangssituation

In Kooperation mit der FORD-Werke GmbH Koln und dem Institut flr Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robo-
tik (IGMR) der Rheinisch Westfalischen Technischen Hochschule (RWTH) Aachen unterstitzt das Inklusionsamt des
Landschaftsverbands Rheinland (LVR) das Modellvorhaben ,Mensch-Roboter-Kollaboration - Umgestaltung eines
Arbeitsplatzes in der Automobilindustrie fir schwerbehinderte Beschéftigte”.

Die FORD-Werke GmbH betreibt seit 2003 ein strukturiertes Wiedereingliederungsmanagement mit dem Ziel, die Ar-
beitsfahigkeit aller Mitarbeitenden dauerhaft zu erhalten und zu sichern. Die menschliche Arbeitskraft zahlt neben
Betriebsmitteln und Werkstoffen zu den Elementarfaktoren eines Produktionsprozesses (GUTENBERG 1983). Be-
sonders in der von manuellen Prozessen gepragten Montage sind Mitarbeitende und deren wirtschaftlicher Einsatz
von grofiter Bedeutung. Der demografische Wandel wirkt sich sehr deutlich auf die Verflgbarkeit der Ressource
Personal aus (DELLER & KOLB 2010). Bei steigendem Durchschnittsalter der Belegschaft und den damit verbunde-
nen Anderungen der Fahigkeiten, miissen Arbeitsablaufe kontinuierlich an die Fahigkeiten der Mitarbeitenden an-
gepasst werden. Allgemein enthalten Mafinahmen zur Beschaftigung leistungsgewandelter Mitarbeiter stufenweise
Schritte zur Wiedereingliederung: die Suche nach einem leistungsadaquaten Arbeitsplatz, die Umgestaltung von
Arbeitsplatzen, Qualifizierungsmafnahmen oder die Planung spezieller neuer Arbeitsplatze (SCHMAL 2001). In der
Vergangenheit wurden bereits mehrere Einzel- und Gruppenmafnahmen im Werk Koln-Niehl und Koln-Merkenich
aus Mitteln der Ausgleichsabgabe gefordert, um Arbeitsplatze fur Menschen mit Behinderung in der Wertschopfung
zu erhalten und neu zu gestalten.

1.2 Ziel des Modellvorhabens

Um den Rahmen der Einsatzmoglichkeiten fur Menschen mit Behinderung zu erweitern und Arbeitsplatze auch
langfristig zu sichern, sollen neue Technologien und technische Entwicklungen genutzt werden. So ist die Gestal-
tung und Umsetzung einer ,Mensch-Roboter-Kollaboration” (MRK) innerhalb eines Montageprozesses geplant, bei
der ein Roboter und leistungsgewandelte Mitarbeitende zusammenarbeiten.

In einem Erstgesprach im Juni 2019 stellen die FORD-Werke GmbH das Vorhaben und das Ziel der Maf3nahme in
einer Projektskizze vor.

Die Mafinahme sieht den Einsatz eines kollaborierenden Roboters in der Motormontage vor. Die Montage zweier

Variable Cam Time"-Magnetspulen (VCT-Magnetspulen) ist bei der Produktion des Ford 1-Liter Eco Boost Motors
ein Teilschritt, der an einer manuellen Montagestation durchgefuhrt wird. In Abb. 1 ist das Layout der ursprungli-
chen Montagestation dargestellt. Der ursprungliche Arbeitsablauf beinhaltet folgende Arbeitsschritte:

1. Entnahme zweier VCT-Magnetspulen aus dem Regal (1), Einlegen dieser in die sogenannten Bedleinheiten (2)
und Beodlung der Spulen durch kurzes Eindricken
Handisches Einpressen der VCT-Magnetspulen in die Bohrungen am Motor (3) mit einer Kraft von bis zu 150 N
Einsetzen von drei Schrauben (4) an den VCT-Magnetspulen und Verschraubung
Einsetzen einer seitlichen Schraube (4) und Verschraubung
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Ergomatten (1) Regal VCT-Magnetspulen
Trager mit Mm

Ubergang —

(2) Bedleinheiten

sanssmpsnnnn e

(4) Schrauben

)
3

——— . —)

Transportrichtung

Abb. 1: Layout der urspringlichen Montagestation

Aufgrund der sich wiederholenden hohen Belastung fur Daumen- und Handgelenk wird der dauerhafte Einsatz von
Mitarbeitenden an diesem Arbeitsplatz durch Jobrotation vermieden. Diese Bedingung erschwert zusatzlich den
Einsatz von Menschen mit Behinderung und Personen mit einem gewandelten Leistungsprofil. Es bedarf demnach
einer entsprechenden Veranderung der Arbeitsbedingungen, um so den Arbeitsplatz ergonomischer zu gestalten,

Belastungen zu reduzieren, Erkrankungen vorzubeugen, Ausfalltage zu vermeiden und somit die Zufriedenheit der
Beschaftigten zu erhohen. Hierfur soll die Maglichkeit des Einsatzes von kollaborativen Robotern gepriift werden,
die das belastende Einpressen der VCT-Magnetspulen Ubernehmen konnen.

Die in Abb. 2 dargestellten manuellen Krafte kénnen die meisten Beschaftigten aufbringen. Es sind Maximal-
krafte, die kurzzeitig moglich sind. Fur haufigen und lang dauernden Kraftaufwand sind diese Maximalkrafte
auf ca. 10 % zu reduzieren, um Ermidungen oder Schadigungen zu vermeiden.

Druckkraft mit Daumen Druckkraft mit Zeigefinger
——
——
) /
) I
N—
F e TON F 50N

Abb. 2: Orientierende Werte fiir Finger und Handkrafte (Quelle: BAUA 10/2019 - Manuelle Arbeit ohne Schaden)
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Das Layout der geplanten Montagestation ist in Abb. 3 dargestellt. Durch die Umgestaltung des Montagearbeits-
platzes zur MRK-Montagestation werden die neuen Arbeitsablaufe wie folgt beschrieben:

1. Entnahme zweier VCT-Magnetspulen durch den Werker (1), Einsetzen der Spulen in zwei Bedleinheiten (2) und
Starten des Prozesses mittels Zustimmeinrichtung durch den Mitarbeitenden

2. Aufeinanderfolgende Entnahme der zwei VCT-Magnetspulen aus den Bedleinheiten (2) und passgenaues Ein-
pressen dieser in die Bohrungen im Motor (3) am Vor-Stopper (1) durch den kollaborierenden Roboter

3. Einsetzen und Verschraubung der insgesamt sechs Schrauben (4) fir die VCT-Magnetspulen am Haupt-Stopper
(1) durch den Mitarbeitenden

Ergomatten
Trager mit Motor (3)

«———— (1) Regal VCT-Magnetspulen

(2) Bedleinheiten

EELISLELEEr T

(4) Schrauben

Ubergang —

K\

——

Transportrichtung

Abb. 3: Layout der geplanten Montagestation mit kollaborierendem Roboter

Abb. 4: Einpressvorgang (Foto: Rupert Oberhduser/LVR)
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Folgende technische Anforderungen an das Modellvorhaben wurden vereinbart:

+  Arbeitsprozess/Arbeitsablauf (FORD-Werke)
Eine detaillierte Arbeitsablaufbeschreibung mit Angabe der Taktzeiten (Vorgabezeiten und Istzeiten) ist notwen-
dig. Wie sind die Taktzeiten des Mitarbeitenden und wie sind die Taktzeiten des Roboters? Planung von Puffern
zwischen den Arbeitsschritten, Kooperation Mensch und Maschine. Werden durch das kollaborierende System
Taktzeiten insgesamt reduziert? Wer gibt jetzt den Takt vor?
Darstellung der Belastungsfaktoren des Arbeitsprozesses mit Hilfe geeigneter Methoden (vorher - nachher)

+ Leistungsgewandelte Mitarbeitende
Das Fahigkeitsprofil der leistungsgewandelten Mitarbeitenden ist zu berdcksichtigen. Sinnvoll ist die Erstellung
eines detaillierten Fahigkeitsprofils mit genauen Angaben der vorliegenden Einschrankungen/Behinderungen
(evtl. nach IMBA, arztliche Gutachten oder Stellungnahmen)

* Robotersystem als Technische Arbeitshilfe
Beschreibung des eingesetzten Robotersystems, kollaborierendes oder kooperierendes System, Handfiihrung,
Kraft- und/oder Leistungsbegrenzung, Geschwindigkeits- und Abstandsiiberwachung.
Mindestanforderung an kollaborierende Systeme nach DGUV Information 209-074 bei BerUcksichtigung aller
Rechtsvorschriften (Neunte Verordnung zum Produktsicherheitsgesetz (Maschinenverordnung))

Im Rahmen des Forschungsvorhabens sollten die folgenden Fragestellungen untersucht
werden:
+ Welche Entlastungen ergeben sich fur Mitarbeitende bei Einsatz eines kollaborierenden Robotersystems
bezogen auf den hier vorliegenden Arbeitsprozess (Reduzierung Korperkrafte beim Montagevorgang)?
+  Wirtschaftlichkeit - ist der Arbeitsplatz bei Einsatz eines automatisierten Systems und eines
Mitarbeitenden wirtschaftlich? Ist trotz durch Reduzierung der Taktzeit und gleichzeitiger Reduzierung der Be-
lastungen, die auf den Mitarbeitenden einwirken, Wirtschaftlichkeit gegeben?
Vergleich mit manuellem Arbeitsprozess bzw. vollautomatisiertem Arbeitsprozess.

Folgende formale Anforderungen an das Modellvorhaben wurden vereinbart:
*  Projektplan
- Hintergrund, Ziele, Zeitraum, Methoden, Kosten, Management
- Finanzierungsplan (inkl. Nennung der Eigenmittel)
+  Projektbeirat
+ Dokumentation
+  Zwischenbericht
* Abschlussbericht

Projektantrage der FORD-Werke GmbH und der RWTH Aachen wurden am 18.12.2019 bzw. 31.01.2020
gestellt. Das Modellvorhaben wurde aus Mitteln der Ausgleichsabgabe auf der Grundlage des

§ 185 Sozialgesetzbuchs IX in Verbindung mit § 14 Abs. 1 Nr. 4 Schwerbehindertenausgleichsabgabe
gefordert. Insgesamt wurden Zuschusse in Hohe von 372.000 € gewahrt. Davon wurden 291.000 € der FORD-
Werke GmbH und 81.000 € dem IGMR der RWTH bewilligt.

Die Projektlaufzeit war mit 19 Monaten angesetzt (01.06.2020 bis 31.12.2021).
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1.3 Organisation

1.3.1 Projektteam

Projektleitung FORD-Werke GmbH

D|Sa b| “ty Ma nage me nt ................................ FO RDWe,« kEGmbH .........................................................
Betriebliches Eingliederungsmanagement FORD-Werke GmbH

Wissenschaftliche Begleitung Institut fir Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik

(RWTH Aachen)

Abb. 5: Ford Kobot Projekt-Team (Foto: Rupert Oberhduser/LVR)

1.3.2 Ansprechpartner Landschaftsverband Rheinland (LVR)

Stabsstelle Inklusionsamt LVR

Abteilung Technischer Beratungsdienst LVR

1.3.3 Projektbeirat

Organisationen

REHADAT



2. Evaluation

2. Evaluation

2.1 Verlauf des Modellvorhabens

Im Verlauf des Projektes wurden turnusmaflig Beiratssitzungen durchgefuhrt. Es wurden aktuelle Projektergebnis-
se vorgestellt und diskutiert sowie neue Erkenntnisse festgestellt und vertieft.

Zeitlicher Verlauf:

01.06.2020 Projektstart
. 051 O 2020 ........... 1 Be, ratss, tzu ng ...............................................................................................
. 23 1 .1. 2020 ........... 2 Be, ratss, tzu ng ...............................................................................................
. 0 1 . 02 2021 ........... 3 Be, ratss, tzu ng ...............................................................................................
. ] 2 04 2021 ........... KObOtISt m der Lml e gestartEt ..............................................................................
26.04.2021 4, Beiratssitzung
. 26 06 2021 ........... 5 Be, ratss, tzu ng ...............................................................................................
22.11.2021 6. Beiratssitzung

Im Rahmen der Offentlichkeitsarbeit wurden gemeinsam mit den Ford Werken GmbH, der RWTH Aachen und dem
LVR Pressemitteilungen (vgl. Anhang 5.1) herausgegeben. Das Konzept und der Arbeitsplatz wurden 2021 auf dem
Messestand des LVR-Inklusionsamtes und LWL-Inklusionsamtes Arbeit auf der Messe , Zukunft Personal Europe” in
Koln vorgestellt. Das Modellvorhaben wurde in verschiedenen Broschuren, Zeitungen und auf Webseiten u. a. von
den Projektpartner REHADAT und BGHM vorgestellt (vgl. Anhang 5.2).

Abb. 6: Der Kobot auf der Messe , Zukunft Personal Europe” (Foto: Manfred Hogreve/LVR)
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Der urspringlich geplante zeitliche Ablauf musste korrigiert werden. Geplant war die Umsetzung des Umbaus mit
insgesamt 24 Wochen.

Projektabschnitt Ungefdhre Dauer
Bestellung des Roboters und Zubehor 8 Wochen
. Eng| neem ng ............................................................................... 6W0Chen ..................................
Detaillierung der Komponenten 2 Wochen
. Femgung und Z usammenbau derKomponenten ................................... AWOChen ..................................
Erste Inbetriebnahme 2 Wochen
|n bEtrIEbnahme m d e,« L,n,e ............................................................ ZWOChen ..................................
. Su mm .e. .................................................................................... 24 WOChen ................................

Aufgrund der Einschrankungen wahrend der Covid-19-Pandemie musste
der Zeitplan angepasst werden. Zum einen fehlte Material, das beispiels-
weise fur die Herstellung der Bedleinheiten benotigt wurde, zum ande-
ren beeinflussten wechselnde Reise- und Quarantanebestimmungen im
Frdhjahr 2021 die Planung.

Die Montagestation sollte vor der Integration in die Produktionslinie in
Koln in Ungarn aufgebaut und programmiert werden. Aufgrund der Rei-
se- und Quarantanebestimmungen mussten Aufbau und Programmie-
rung in Koln abgeschlossen werden, um die Inbetriebnahme wahrend
des Produktionsstopps uber Ostern 2021 zu gewahrleisten.

Abb. 7: Aufbau der Montagestation (Foto: Rupert Oberhduser/LVR)

Tabelle 2 zeigt den tatsachlichen Zeitplan des Projekts.

Projektabschnitt Tatsachliche Dauer

. Beste“ Ung des RObOte rs Und Z Ubemr ..................... ] 0 WOChen ............................................................
Engineering 14 Wochen

. Deta|u| em ngderKomponenten ............................. ] WOChe ...............................................................
Fertigung und Zusammenbau der Komponenten 2 Wochen
Erste Inbetriebnahme 3 Wochen

|n bemebnahme m der |_m ,e .................................. ZWOChen ..............................................................
Summe 32 Wochen

Tabelle 2: Tatsachlicher Zeitplan des Umbaus

10
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Als Voraussetzung fur die geplante Inbetriebnahme von zwei Wochen mussten alle Vorbereitungen vorab getroffen
werden: Hierzu zahlte zum einen die Zuganglichkeit der Montagestation - in diesem Fall bedeutete das: kein Pro-
duktionsbetrieb - und zum anderen die Bereitstellung von Testteilen, um die Funktionsfahigkeit direkt verifizieren
zu konnen. Letztendlich konnte die Montagestation erfolgreich wahrend des Produktionsstopps in den Osterferien in
Betrieb genommen werden.

2.2  Zielerreichung

Im April 2021 konnte der Kobot in der Montagelinie in Betrieb gehen. Es schlossen sich noch diverse ergonomische

und sicherheitstechnische Mafinahmen an, um Arbeitsplatz und Arbeitsbereich sicher zu gestalten. Das Modellvor-

haben konnte innerhalb der angesetzten Projektlaufzeit implementiert werden. Mit der Umgestaltung des Montage-
arbeitsplatzes ist es gelungen, einen Arbeitsplatz fur zwei Beschaftigte mit Schulter- und Handgelenkproblemen zu
schaffen bzw. zu erhalten.

Abb. 8: Der fertige Montagearbeitsplatz in der Linienproduktion (Foto: Rupert Oberhiuser/LVR)

Als Roboter wurde ein kollaborationsfahiger Leichtbauroboter der Fa. KUKA ausgewahlt. Das Modell KUKA
LBR iiwa 14 R820 verflgt Uber intelligente Steuerungstechnik, empfindsame Sensoren und modernste Soft-
waretechnologien, wodurch eine inharente Sicherheit gegeben ist. Dank seiner direkten Gelenkmoment-Sen-
soren stoppt er bei Beruhrung und kann jederzeit mit einer Handbewegung angehalten werden. Der Roboter
erfullt das Performance Level d und hat eine Struktur der Kategorie 3.
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Eine besondere Herausforderung war beim Einsatz des Roboters, dass die bendtigte Kraftuberwachung beim Ein-
pressen der VCT-Magnetspulen mit einer Einpresskraft von bis zu 150 N abgeschaltet werden musste. Zum anderen
konnte die Taktzeitbestimmung der Montagestation mit kollaborierendem Roboter erst nach Aufbau und Integration
in die Produktionslinie erfolgen.

Beim Einpressen der VCT-Magnetspulen wird eine Kraft von ungefahr 150 N bendtigt. Im Zuge der Umgestaltung
der Montagestation sollen kollaborierende Roboter diese Aufgabe ibernehmen. Dies steht jedoch im Gegensatz zur
dauerhaften Uberwachung der externen Krafte und Momente, die auf den kollaborierenden Roboter wirken. Diese
inharente Sicherheitsfunktion ermoglicht die Erkennung von Kollisionen und hilft so, Verletzungen zu vermeiden.
Das erlaubt das Zusammenarbeiten von Mensch und Roboter ohne trennende oder zusatzliche Schutzeinrichtun-
gen. Fiir den Einpressvorgang muss die Uberwachung der externen Kréfte und Momente jedoch ausgeschaltet
werden. Damit erhoht sich das Risiko, dass der Roboter den Menschen durch mechanische Einwirkung verletzen
kann. Um dies zu verhindern, wird die Uberwachung erst acht Millimeter vor der endgiiltigen Position der VCT-
Spule deaktiviert.

Dieser Abstand stellt sicher, dass sich kein Finger zwischen VCT-Spule und Motorbohrung befinden kann. Ab
diesem Punkt fahrt der Roboter mit einer stark reduzierten Geschwindigkeit, die sich aus der Norm ,Sicherheit von
Maschinen - Integrierte Fertigungssysteme” (DIN EN ISO 11161) ergibt. Zudem gibt es einen zusatzlichen Not-Halt-
Taster in der unmittelbaren Nahe zum Einpressort. So konnen die Risiken einer Fingerquetschung soweit reduziert
werden, dass die Montagestation nach der Einschatzung der Gefahrdungsbeurteilung in Betrieb genommen werden
kann.

Die Auslegung einer herkommlichen bzw. klassischen Roboterzelle oder vollautomatisierten Montagestation erfolgt
vereinfacht gesagt auf Basis der Definition bendtigter Raumpunkte und der Vorgabe einer Taktzeit. So lassen sich
die benotigten Geschwindigkeiten bestimmen und mit dem zu manipulierenden Bauteilgewicht ein entsprechendes
Robotersystem auswahlen, das sich fur die Bewegungsaufgabe eignet. Im Kontrast dazu steht der Aufbau einer
Montagestation mit einem kollaborierenden Roboter. Im vorliegenden Projekt wurde zuerst das zu verwendende,
kollaborierende Robotersystem ausgewahlt. Anschlielend wurde die Montagestation rund um den Menschen und
den Roboter ausgelegt, sodass erst dann Gefahrenstellen identifiziert werden konnten. Auf Grundlage dieser und
den biomechanischen Grenzwerten, die in der DIN 1ISO/TS 15066 festgelegt sind, wurden anschliefiend die erlaubten
Geschwindigkeiten ermittelt. Dieses Vorgehen bedeutet, dass die Taktzeitbestimmung erst am Ende des Aufbaus mit
Abschluss der Gefahrdungsbeurteilung und der ermittelten und zulassigen Geschwindigkeiten durchgefuhrt werden
konnte. Die geforderte Taktzeit konnte letztendlich insgesamt problemlos eingehalten werden und die Montagesta-
tion somit in Betrieb gehen.
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Eine Risikobewertung und Gefahrdungsbeurteilung wurde intern durchgefuhrt. Nachfolgend die Ergebnisse der

Gefahrdungsbeurteilung:

Gefdhrdung Risiko Mafinahme
: Gering Mittel Hoch

Maschinen und Arbeitsmittel: Kollabo- : Poox Jahrliche Priifung

rierender Roboter, Schrauber, Regal : : :

Kollaborierender Roboter X Kraftiberwachung

Referenzfahrt und Bremsentest des ~ : X : Referenzfahrt und Bremsentest nur
kollaborierenden Roboters nach : : : : unter Aufsicht durchfuhren
Spannungsverlust : : : :

Oberflichenbeschaffenheit X Kantenschutz an Regalen; Bau-

: teilaufnahme durch Abdeckung
- geschitzt

Stolpern oder Sturzen X Ergomatten
Elektrischer Strom X Jahrliche Prufung
Gefahrenstoff X Unterweisung zu Gefahrenstoff

Tabelle 3: Auszug der Gefahrdungsbeurteilung und Risikobewertung

Die Mitarbeitenden, die an der Montagestation arbeiten, wurden umfassend geschult und eingewiesen.

Abb. 9: Der neue Arbeitsplatz des leistungsgewandelten Mitarbeiters (Foto: Rupert Oberhduser/LVR)
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Abb. 10: Der Kobot im Einsatz (Foto: Rupert Oberhduser/LVR)

Im Rahmen des Modellvorhabens ,Mensch Roboter Kollaboration - Umgestaltung eines Arbeitsplatzes fur leis-
tungsgewandelte Mitarbeitende der Ford-Werke GmbH" wurde erfolgreich eine MRK-Montagestation in Betrieb
genommen. Bei der Montage nimmt der kollaborierende Roboter dem leistungsgewandelten Mitarbeitenden die
Prozessschritte ab, die viel Kraft und Prazision erfordern und somit ermUdend und belastend sind. Dabei arbeiten
Mensch und Roboter zusammen im selben Arbeitsraum. Gemessen an den erreichbaren Kollaborationsstufen ist
dies ein besonderes Kriterium, da bei vielen MRK-Arbeitsplatzen Mensch und Roboter zwar als generell kollabo-
rierend bezeichnet werden, bei genauer Betrachtung allerdings nur koexistieren. Die Koexistenz kennzeichnet

sich durch den Wegfall trennender Schutzeinrichtungen und getrennter Arbeitsbereiche fur Mensch und Roboter.
Im vorliegenden Fall wird die zweite Stufe der Kollaboration, die sogenannte Synchronisation, erreicht. Bei der
Synchronisation nutzen Mensch und Roboter einen gemeinsamen Arbeitsraum. Dabei befindet sich jedoch immer
nur einer der beiden Akteure im gemeinsamen Arbeitsraum. Hohere Kollaborationsstufen sind die Kooperation, bei
der beide zeitgleich im selben Arbeitsraum arbeiten, und die Kollaboration, bei der die Akteure zeitgleich am selben
Objekt arbeiten. Es sind demnach noch hohere Grade der Zusammenarbeit erreichbar.

Der Betrieb der Montagestation ist ohne zusatzliche Schutzeinrichtungen maoglich. Die inharenten Schutzeinrich-
tungen des Roboters gewahrleisten einen sicheren Betrieb. Zusatzlich werden die Kraft- und Momentsensoren des
Roboters fur die Prozesskontrolle beim Einpressen der VCT-Magnetspulen zur Identifizierung von ,Nicht-in-Ord-
nung-Bauteilen” verwendet. Die Arbeitssituation des Mitarbeitenden konnte durch die Umgestaltung nach ergono-
mischen Gesichtspunkten und den Anforderungen des Arbeitsplatzes verbessert werden. Der Roboter reagiert auf



3. Ergebnisse

den Knopfdruck des Menschen. Somit arbeitet der Roboter fur den Menschen und nicht umgekehrt. Der Mitarbei-
tende ist so keinem zeitlichen Arbeitsdruck durch den Roboter ausgesetzt und bestimmt selbst, wann der Einpress-
prozess gestartet wird.

Fur den Vergleich der Montagestationen vor und nach der Umgestaltung kann das ordinalskalierte Profil-
vergleichsverfahren IMBA zu Grunde gelegt werden. IMBA steht fur Integration von Menschen mit Behin-
derung in der Arbeitswelt. MARIE+ ist ein Software-Werkzeug, um die Anforderungen eines Arbeitsplatzes
mittels dieses Verfahrens zu beurteilen. Dabei werden die Anforderungen des Arbeitsplatzes und die Fahig-
keiten des Menschen in einem Profilvergleich miteinander verglichen. IMBA unterteilt diese Anforderungen
und Fahigkeiten in verschiedene Profilvergleichskriterien, wie:

+ Korperhaltung + Umgebungseinflisse
Korperfortbewegung +  Arbeitssicherheit

. Korperteilbewegung * Arbeitsorganisation

+ Information +  Schlusselqualifikationen

+  Komplexe Merkmale

Die relevanten Elemente werden dabei anhand einer Skala mit den Profilwerten von 0 bis 5 bewertet. Der
Profilwert 3 unterteilt sich zusatzlich in einen unteren und oberen Wert, die mit entsprechenden Pfeilen
symbolisiert werden. Insgesamt ergibt sich somit eine Skala mit sieben Profilwerten. Der Profilwert 0 ent-
spricht einer sehr geringen Anforderung und ist zur Entlastung des Mitarbeitenden anzustreben.

Ko 0 1 2 3 4 5 D nb. N J D nb.
Sitzen L al
Stehen Traaen v. Arbeitsschutzmitteln
Knien/Hocken
Liegen i isati <3 <6 <=8>8 D nb.
Geneiat/Gebiickt Arbeitszeit pro Taa (in Std.)
Arme in N_J - nb
Schichtarbeit I —
Kérperfo 0 1 2 3 4 5 Dinb. i I
Gehen/Steiaen Akkord-/Pramienlohn L1 1
Klettern Taktaebundener Arbeitsplatz I —
i Isolierter Arbeitsplatz I —
in raumlicher Gemeinschaft L1 1 .|
Ké 0 1 2 3 4 5 Dinb.
Kopf-/F i lifikationen 1 2 3 4 5 D nb.
Antrieb
Armbewequnaen i
Hand-/ Auffassuna
Bein-/
Ausdauer
0 1 2 3 4 5 Dinb. Di
Sehen
Héren
L
Tasten/Fiihlen ikfahi
ewed.- U. Kritische Kontrolle
Gestik/Mimik i i
L
Lesen I
Rechnen Of
Schreiben o
Piinktlichkeit
Merkmale 0 1 2 3 4 5 Dinb. i
Heben andi
Tragen Sorafalt
i i Teamarbeit
Phvsische Ausdauer Umstelluna
Gleichgewicht
Feinmotorik Vorstellung
_Un infliisse N J Dlnb.]|
Klima
Schall/Larm
Vibrationen/Erschiitteruna
Licht/Beleuchtuna
Nésse/Schmutz
Gase/Dampfe/Staube
Fliissiakeiten/Feststoffe
Profilwerte:
0: keine Anforderung 3: durchschnittliche Anforderung
1: sehr geringe Anforderung 4: hohe Anforderung
2: geringe Anforderung 5: sehr hohe Anforderung
D: Detailanalyse notwendig n.b.: nicht beurteilt N/J: nein/ja

Tabelle 4: Auszug aus IMBA - Profilvergleichsverfahren/Anforderungen (http://www.imba.de/documents/einfuehrung.pdf, ab-
gerufen am 16.12.2021)


http://www.imba.de/documents/einfuehrung.pdf
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Untenstehende Tabelle 5 vergleicht die Anforderungen der Montagestation ohne und mit kollaborierendem Roboter
und zeigt, dass die Anforderungen in fast allen Bereichen gesunken sind. Die Profilwerte, die sich nicht verandert
haben, werden in Tabelle 5 nicht dargestellt. Die Werte im Bereich der Korperhaltung mit einer geneigten Haltung
beim Sitzen und Stehen sind reduziert, da der kollaborierende Roboter das Einpressen der VCT-Spulen Ubernimmt.
Auf der anderen Seite sind die Profilwerte bei ,Arme in Zwangshaltung” um einen Profilwert angestiegen. Hier sind
die Anforderungen der Montagestation mit kollaborierendem Roboter demnach gestiegen, da der Mitarbeitende zur
Befestigung der VCT-Spulen mehr Schrauben nacheinander befestigen muss als bei der ursprunglichen Montage-
station. Dadurch ist die resultierende Einschraubzeit hoher und der Profilwert steigt.

Merkmal Anforderung ohne Kobot Anforderung mit Kobot
. Korpe rhal tung ................................................. Promver gle, Chswert ...............................................
. Ge ne |gt/G eb Uth ............................................... 2 ................................... 1 ...................................
. Sl tzen_ gene ,gte Halt u ng [b|330°] .......................... 2 ................................... 1 ...................................
. St ehen_ genelgt e Halt u ng (b,530o] ......................... 2 ................................... 0 ...................................
ArmemzwangShaltung ....................................... 2 ................................... 3\]/ ................................
. Sl tzen/stehen _Arme , n Vorhaltung ....................... 2 ................................... 3\]/ ................................

Hand-/Fingerbewegung 4 2

. Ha nd Pressen/Dkaen _e, nse| tlg ......................... 4 ................................... 0 ...................................
Finger, Pressen/Dricken - beidseitig 4 0

. F| mg erpressen/D rUCken _ emse|t | g ........................ 4 ................................... 0 ...................................

Feinmotorik 2 2
Handgeschicklichkeit - beidseitig 2 0
Fingergeschicklichkeit - einseitig 2 0

Tabelle 5: Vergleich der Anforderungen der Montagestation ohne und mit kollaborierendem Roboter anhand von Profilwerten
nach dem IMBA-Verfahren

Die Anforderungen im Bereich der Korperteilbewegung in Form des Pressens bzw. Drickens mit der Hand und dem
Finger sind deutlich gesunken. Hier ist der Profilwert durch den Einsatz des kollaborierenden Roboters von 4 auf 0
abgefallen, da das belastende Einpressen der VCT-Spulen ganzlich entfallt. Weiterhin haben sich dadurch die An-
forderungen an die Hand- und Fingergeschicklichkeit im Bereich der komplexen Merkmale reduziert. Der Profilwert
betragt nun durch den Einsatz des kollaborierenden Roboters 0 anstatt 2.

Bei einer Ford-internen Auswertung wird anhand von Bauteil- und Werkzeugpositionen sowie effektiven Gewichten
die Ergonomie des zugrundeliegenden Arbeitsprozesses bewertet. Die sogenannte Ergo Zone ist dabei der Bereich,
der auf Grundlage eines durchschnittlichen Menschen fur ergonomisches Arbeiten empfohlen wird. Bei einem
stehenden Menschen sollten die Arbeitsbereiche im Idealfall zwischen einer Hohe von 920 bis 1277 mm liegen und
eine Reichweite von 508 mm nicht Ubersteigen.
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Die VCT-Magnetspulen, die Bedleinheiten und der Taster zum Starten des Bedl-Vorgangs befinden sich innerhalb
der Ergo Zone. Auch die um 90° versetzte Arbeitsposition zum Verschrauben der VCT-Magnetspulen berUcksichtigt
diesen Bereich: Die zu verschraubenden Spulen, die Schrauben und das Werkzeug liegen in unmittelbarer Reich-
weite des Mitarbeitenden. Zusatzlich ist das Werkzeug mithilfe eines Federzugs gewichtentlastet, befindet sich in
einer angenehmen Arbeitshohe und ist mit einer DrehmomentstUtze ausgestattet. Lediglich die Position des Tasters
zur Bestatigung des Arbeitsablaufs befindet sich mit einer Hohe von 1400 mm auflerhalb der Ergo Zone. Die Be-
statigung des Arbeitsablaufes nimmt jedoch bei einem Prozessdurchlauf nur 2,8 Prozent der Zeit ein. Hinzu kommt,
dass die Betatigung des Tasters nur dann notwendig, wenn ein Verschraubungsprozess nicht in Ordnung ist und der
Motor warten muss, bevor er zur nachsten Montagestation weiterfahren kann. Aus diesen Grinden ist die Position
des Tasters auflerhalb der Ergo Zone akzeptabel.

Neben den Positionen wird das Gewicht der zu manipulierenden Werkzeuge und Bauteile sowie die aufzubringen-
den Prozesskrafte betrachtet. Das maximal zu handhabende Gewicht einer Kiste mit VCT-Spulen betragt 0,35 kg und
liegt damit unterhalb der aus ergonomischer Sicht zulassigen 2,3 kg. Das belastende Einpressen der VCT-Magnet-
spulen entfallt ganzlich, da der kollaborierende Roboter diese Arbeit Ubernimmt. Daruber hinaus ist der gesamte
Arbeitsbereich fur den Mitarbeitenden einzusehen und mit ergonomischen Fufimatten ausgelegt. Der Mitarbeitende
muss keine belastenden Haltungen einnehmen und die Verwendung einer Stehhilfe ist moglich. Insgesamt gestaltet

sich die Arbeitssituation flr den Mitarbeitenden ergonomischer als vorher, da die Montage der seitlichen Schraube
und das kraftintensive Einpressen der VCT-Magnetspulen wegfallen.

Abb. 11: Herr Christoph Beyer, Leiter des LVR-Inklusionsamtes, in der Produktionshalle (Foto: Rupert Oberhduser/LVR)
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4. Ausblick

Die EinfUhrung von Roboterarbeitsplatzen dient in der Industrie vor allem Rationalisierungszielen. Die Investitions-
kosten fur Roboter amortisieren sich in der Regel durch den Wegfall von Personalstellen. Um eine Win-Win-Situ-
ation fur Beschaftigte und Unternehmen zu erreichen, werden Roboter mehr und mehr eingesetzt, um belastende
Arbeitsschritte zu Ubernehmen und dadurch Beschaftige zu entlasten und Arbeitsplatze ergonomischer zu ge-
stalten. Daruber hinaus ist im Sinne der Arbeitsqualitat entscheidend, dass durch den Robotereinsatz moglichst
keine weiteren Arbeitsaufgaben entfallen, besonders nicht solche, die positive Arbeitsanforderungen wie Lern-
oder Kooperationsanforderungen enthalten. Der im Modellvorhaben entwickelte MRK-Montagearbeitsplatz in der
Automobilindustrie war von Anfang an darauf ausgerichtet, die Arbeitsteilung zwischen Mensch und Roboter so zu
gestalten, dass ausschliefilich ergonomisch belastende Aufgaben vom Mitarbeitenden auf den Roboter Ubergehen.
Dieses Ziel wurde erreicht. Gleichzeitig wurde das Inklusionsziel erreicht, durch MRK auch schwerbehinderte Mit-
arbeitende in die Produktion zu integrieren. Am MRK-Arbeitsplatz konnen auch Mitarbeitende mit Beeintrachtigun-
gen des Muskel-Skelett-Systems arbeiten, was beim Ausgangsarbeitsplatz nicht moglich war.

Die Integration der oft gegensatzlichen Ziele der Arbeitsgestaltung, Inklusion, Ergonomie, Sicherheit, Wirtschaftlich-
keit und technische Machbarkeit stellte hohe Anforderungen an das Projektteam.

Der Ansatz der Mensch-Roboter-Kollaboration ist mit ziemlicher Sicherheit auf andere Arbeitsplatze in Industrie
und Handwerk Ubertragbar. Dort, wo Arbeiten anfallen, die einen hohen Anteil an repetitiven Tatigkeiten beinhalten
und Menschen mit Behinderungen unterschiedlichster Art beschaftigt sind, konnen kollaborationsfahige Roboter
eingesetzt werden. Dafir muss aber die Tatigkeit im Einzelnen genau analysiert werden.

Die Frage, inwieweit der Einsatz eines kollaborierenden Roboters wirtschaftlich ist, kann abschlieend nicht be-
antwortet werden.

Neben der gelungenen technischen Umsetzung eines MRK-Arbeitsplatzes ist auch die produktionsergonomische
Strategie im Montageplanungsprozess besonders hervorzuheben. Der praventive Gestaltungsansatz fuhrt letztlich
zu einer Vermeidung gesundheitlicher Schadigungen und Beeintrachtigungen am Arbeitsplatz.

Die FORD-Werke GmbH nimmt mit den Ergebnissen und Erfahrungen aus dem Modellvorhaben teil an einem EU-
Projekt ,MindBot" als Praxisbeispiel fir den Roboterhersteller KUKA. Das Forderprojekt ,MindBot" zielt darauf ab,
im Kontext der Mensch-Roboter-Kollaboration in der Industrie 4.0 das Zusammenwirken von Mensch und Roboter
zu erforschen.
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Zuriick zur Ubersicht

Kollaborierender Roboter ,,Kobot“ bei Ford schafft Jobs fiir Beschiftigte mit

Schwerbehinderung
13. August 2021 | Soziales

LVR forderte Modellprojekt mit 372.000 Euro / Wichtige Erkenntnisse fiir technische Entwicklungen zur Inklusion auf dem
Arbeitsmarkt

KoIn, 13. August 2021. Der deutsche Automobilhersteller Ford hat die Einrichtung eines kollaborierenden Roboters
erfolgreich abgeschlossen. Nach rund einem Jahr Forschung, Entwicklung, Schulung von Mitarbeitenden und
Trockenlaufen arbeitet der sogenannte Kobot, ein Wortspiel aus kollaborierend (zusammenarbeitend) und Roboter, nun
taktgebunden im Linienfluss im Kdlner Motorenwerk. Ford, die Rheinisch Westfalisch Technische Hochschule in Aachen
(RWTH) sowie der Landschaftsverband Rheinland (LVR) forschten rund ein Jahr lang an dieser neuen
Einsatzmdglichkeit. Das vom LVR mit 372.000 Euro gefoérderte Modellprojekt hatte das Ziel, den Roboter dergestalt in
eine Fertigung einzubauen, dass ein Mensch mit Schwerbehinderung sich einen Arbeitsplatz mit einem Roboter teilt.

Der Kobot setzt gemeinsam mit einem Mensch Magnetspulen in einen Oler ein, nimmt diese anschlieRend auf und presst
sie in den Stirndeckel des Motorblocks. Diese Arbeit erfordert grolRe Eindruckkrafte, die selbst fir gesunde Arbeitende auf
Dauer belastend sein kdnnen. Bei den menschlichen Partnern handelt es sich um Mitarbeitende mit Schulter- und
Handgelenkproblemen. So konnte ein Arbeitsplatz fiir zwei Beschaftigte mit Schwerbehinderung geschaffen werden. Das
Besondere ist die Konfiguration des Roboters: Er arbeitet mit dem Menschen interaktiv ,Hand in Hand" und ist nicht durch
eine Schutzeinrichtung, wie zum Beispiel einen Maschinenschutzzaun, abgetrennt.

Roboter werden seit vielen Jahrzehnten in der Automobilindustrie eingesetzt, allerdings zumeist hinter
Schutzvorrichtungen oder als autonome Fahrroboter, die Materialien transportieren. In diesem Fall bestand die
Herausforderung darin, den Arbeitsplatz so zu gestalten, dass sowohl die Voraussetzungen der taktgebundenen
Fertigung, die Anforderungen der Arbeitssicherheit als auch die barrierefreie Gestaltung des Arbeitsplatzes bertcksichtigt
sind.

LZwischen Ford und dem LVR ist eine Uber die Jahre stetig gewachsene und sehr gute Kooperation entstanden, die fir
die Férderung von Inklusion auf dem Arbeitsmarkt einen groBen Nutzen bedeutet”, erklart hierzu Prof. Dr. Angela Faber,
LVR-Dezernentin Schulen, Inklusionsamt, Soziale Entschadigung. ,Auch die Erkenntnisse aus dem aktuellen
Modellprojekt Kobot helfen uns enorm dabei, die Beschaftigungsmaglichkeit von Menschen mit Behinderung erweitern
und neue technische Entwicklungen nutzen zu kénnen.“ Christoph Beyer, Leiter des LVR-Inklusionsamtes erganzt: ,Mit
den Mitteln der Ausgleichsabgabe hat das LVR-Inklusionsamt in den letzten Jahren schon auf sehr vielfaltige Weise
Arbeitsplatze bei Ford umgestalten, ausbauen und sichern kénnen. Ford hat hier als groRes Unternehmen im Rheinland
eine bedeutende Vorbildunktion inne, die auch kleinen und mittelstdndischen Unternehmen zeigen kann, wie passgenaue
Arbeitsplatze behinderungsgerecht gestaltet und betriebswirtschaftlich sinnvoll entstehen kénnen.*

L,Ich bin stolz, dass wir mit diesem Vorzeigeprojekt einen Arbeitsplatz so umgestalten konnten, dass wir ein weiteres
Angebot fiir leistungsgewandelte Beschaftigte haben®, so Dirk Heller, Geschéaftsfiihrer Fertigung Ford-Werke GmbH. ,Die
Akzeptanz unter der Belegschaft ist grof3, und besonders die an diesem Arbeitsplatz eingesetzten Mitarbeiter freuen sich
auf die neue Aufgabe.”

,Gemeinsam haben wir einen einzigartigen kollaborativen Arbeitsplatz in der Industrie umgesetzt. Ich kenne kaum solch
erfolgreich umgesetzte Kollaborationsarbeitsplatze®, erklart Mathias Hising, Professor an der RWTH Aachen. ,Warum
dieser Mangel? Die menschenzentrierte Arbeitsplatzplanung unter Berlicksichtigung von Montageaufgaben, technischen
Méglichkeiten und Sicherheitsanforderungen ist (noch) nicht etabliert. Unsere Forschung im Bereich kollaborativer
Prozessplanung fokussiert dieses. Inzwischen setzen wir Kollaborationsarbeitsplatze erfolgreich bei anderen Projekten
um, wo es darum geht, Arbeitsplatze fiir Menschen mit Behinderungen auf dem ersten Arbeitsmarkt mit Unterstiitzung
von kollaborierenden Robotern einzurichten.”
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Video

* Arbeiten Hand in Hand: Ford hat den ersten kollaborierenden Roboter in Betrieb genommen
Weitere Informationen zu den Projektpartnern

¢ Das LVR-Inklusionsamt ist zustandig fur die Teilhabe schwerbehinderter Menschen auf dem allgemeinen Arbeitsmarkt
im Rheinland. Es bietet sowohl fiir Arbeitgeber als auch fir schwerbehinderte Menschen unterschiedliche
Unterstilitzungsangebote an und arbeitet mit verschiedenen Partnern zusammen. Die Angebote umfassen
beispielsweise finanzielle Férderung zur Schaffung von Arbeits- und Ausbildungsplatzen, zur behinderungsgerechten
Einrichtung von Arbeitsplatzen oder bei aulRergewdhnlichen Belastungen wahrend der Beschaftigung. Weitere
Informationen unter www.inklusionsamt.lvr.de [http://www.inklusionsamt.lvr.de].

¢ Die Ford-Werke GmbH ist ein deutscher Automobilhersteller und Mobilitatsanbieter mit Sitz in Kéln. Das Unternehmen
beschaftigt an den Standorten KéIn, Saarlouis und Aachen mehr als 20.000 Mitarbeiterinnen und Mitarbeiter. Seit der
Griindung im Jahr 1925 haben die Ford-Werke mehr als 47 Millionen Fahrzeuge produziert. Weitere Presse-
Informationen finden Sie unter www.media.ford.com [http://www.media.ford.com].

« Das Institut fur Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik der RWTH Aachen begleitet das Projekt
wissenschaftlich und entwickelt dabei ein Strategiepapier auf Grundlage des im Projekt entstandenen Arbeitsplatzes.
Dieses Strategiepapier ist dazu gedacht, die Umsetzung des Arbeitsplatzes fiir Menschen mit Behinderung im Detail
zu beleuchten. In diesem Sinne werden die Veranderungen der Beschaftigungssituation fiir die Beschéftigten, die
Wirtschaftlichkeit der Umsetzung, der Ablauf der Implementierung und die Unterschiede zur Implementierung einer
klassischen Industrieroboterzelle sowie die sicherheitstechnischen Herausforderungen dargestellt, analysiert und
dokumentiert. So ist gewahrleistet, dass zuklnftige Projekte von den Erfahrungen und Erkenntnissen aus dem
vorliegenden Projekt profitieren.
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. Schaffung eines Arbeitsplatzes fiir leistungsgewandelte Beschiftigte unter Einsatz eines Kobot,
einem kollaborierenden Roboter, im Kdlner Ford Motorenwerk Foto: Ford
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2. Einsatz eines Kobot, einem kollaborierenden Roboter, im Kolner Ford Motorenwerk. Schaffung eines
Arbeitsplatzes fiir leistungsgewandelte Beschiftigte Foto: Ford

Download Bild (JPG, 4,52 MB)

oy - -

©

Leistungsgewandelter Mitarbeiter in Zusammenarbeit mit dem Kobot, einem kollaborierenden Roboter,
im Kolner Ford Motorenwerk Foto: Ford

Download Bild (JPG, 4,65 MB)

Pressekontakte:

Natalie BuRRenius
Landschaftsverband Rheinland
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LVR-Fachbereich Kommunikation
Tel 0221 809-3563
Mail natalie.bussenius@lvr.de [mailto:michael.sturmberg@lvr.de]

Ute Mundolf

Ford-Werke GmbH

Tel 0221 90-17504

Mail umundolf@ford.com [mailto:umundolf@ford.com]

Zuriick zur Ubersicht

© 2023 Landschaftsverband Rheinland (LVR)

4. Ausblick

21



LVR-Inklusionsamt

Ford Media Center

FORDERPROJEKT FUR KOLLABORIERENDEN
ROBOTER

24.06.2020 | Kéln

e Ford forscht zusammen mit der Rheinisch Westfalischen Technischen Hochschule
Aachen (RWTH) und dem Landschaftsverband Rheinland (LVR) an einem Arbeitsplatz
mit einer neuen Version eines kollaborierenden Roboters

¢ LVR fordert Modellprojekt mit 372.000 Euro aus Mitteln der Ausgleichsabgabe

¢ Nevuer Arbeitsplatz erfullt Voraussetzung fur den Einsatz schwerbehinderter
Beschéaftigter

KOLN, 24. Juni 2020 — Gemeinsam mit der Rheinisch Westfalisch Technischen Hochschule in
Aachen (RWTH) und dem Landschaftsverband Rheinland (LVR) arbeitet der Kélner
Automobilhersteller Ford an einer neuen Einsatzmadglichkeit fUr einen kollaborierenden
Roboter. Der LVR fordert dieses Modellprojekt unter dem Titel ,Mensch-Roboter-
Kollaboration — Umgestaltung eines Arbeitsplatzes in der Automobilbranche fur
schwerbehinderte Beschaftigte“ mit 372.000 Euro durch sein Inklusionsamt aus den Mitteln
der Ausgleichsabgabe. Ziel ist es, den Roboter dergestalt in die Fertigung einzubauen, dass ein
schwerbehinderter Mensch sich mit dem Roboter einen Arbeitsplatz teilt. Das Besondere an
diesem Projekt ist, dass der Roboter so konfiguriert wird, dass er mit dem Menschen interaktiv
»,Hand in Hand“ arbeitet und nicht durch eine Schutzeinrichtung getrennt ist.

Das Projekt startete offiziell am 1. Juni 2020. Die Aufgabe des Automobilherstellers, der den
Roboter in seinem Kolner Motorenwerk einsetzen wird, ist die Gestaltung des Arbeitsplatzes
sowie die Definition der Konfiguration, so dass sowohl die Voraussetzungen der
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taktgebundenen Fertigung, die Anforderungen der Arbeitssicherheit als auch die barrierefreie
Gestaltung des Arbeitsplatzes berUcksichtigt sind.

Die Projektdauer ist auf 19 Monate (1. Juni 2020 bis 31. Dezember 2021) angelegt. Ziel ist es, an
diesem Beispiel Erkenntnisse fUr den Einsatz solcher Mensch-Maschine-Kollaborationen zur
Beschaftigungssicherung schwerbehinderter Menschen zu gewinnen und vor allem kleinere
und mittelstéandige Unternehmen dahingehend zu beraten.

Seitens der RWTH Aachen ist das Institut fUr Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik
(IGMR) beteiligt, welches mit seinen Kompetenzen Robotik und Kollaboration sowohl die
wissenschaftliche Begleitung als auch die weiteren Transfers sichert.

Das LVR-Inklusionsamt ist zustandig fUr die Teilhabe schwerbehinderter Menschen auf dem
allgemeinen Arbeitsmarkt im Rheinland. Es bietet sowohl fur Arbeitgeber als auch fur
schwerbehinderte Menschen unterschiedliche Unterstitzungsangebote an und arbeitet mit
verschiedenen Partnern zusammen. Die Angebote umfassen beispielsweise finanzielle
Forderung zur Schaffung von Arbeits- und Ausbildungsplétzen, zur behinderungsgerechten
Einrichtung von Arbeitsplatzen oder bei auBergewothnlichen Belastungen wéhrend der
Beschaftigung. FUr das LVR-Inklusionsamt verspricht der zu erwartende und zu
veroffentlichende Erkenntnisgewinn aus dem neuen Modellprojekt einen deutlichen Nutzen,
um die Beschéftigungsmoglichkeiten von Menschen mit Behinderung zu erweitern und neue
technische Entwicklungen zur Foérderung der Inklusion zu nutzen.

#H##

Ford-Werke GmbH

Die Ford-Werke GmbH ist ein deutscher Automobilhersteller und Mobilitdtsanbieter mit Sitz in
Kéln. Das Unternehmen beschéftigt an den Standorten Kéln, Saarlouis und Aachen mehr als
22.000 Mitarbeiterinnen und Mitarbeiter. Seit der Grindung im Jahr 1925 haben die Ford-Werke
mehr als 47 Millionen Fahrzeuge produziert. Weitere Presse-Informationen finden Sie unter
http.//www.media.ford.com.

4. Ausblick
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5.2

Verdffentlichungen und Links

Leben & Leistung

Projekt zu Industrie 4.0

Was schwerfallt, macht jetzt der Kollege Cobot

Welche Chancen bietet die

Industrie 4.0 fiir Menschen mit
Behinderung und in der Prévention?
Dieser Frage geht ein Projekt bei

den Ford-Werken am Standort

K6ln nach, tiber das die BGHM-
Aktuell in der Ausgabe 2/2021
berichtete. Nun ist der anldsslich

des Projektes neu entwickelte
Arbeitsplatz, der die Kollaboration von
schwerbehinderten Beschaftigten mit

und in die Motorenfertigung bei dem
Automobilhersteller integriert worden.

Wechsel an diesem Arbeitsplatz tétig sind, arbeiten

eng mit dem kollaborierenden Roboter zusammen.
Der Cobot, wie kollaborierende Robotersysteme auch genannt
werden, ist direkt neben ihnen aktiv. Bei der Beobachtung
der Arbeitsablaufe konnte erkannt werden, dass Mensch und
Cobot nicht zeitgleich im gemeinsamen Bewegungsraum
agieren miissen. Die Abfolge der Zusammenarbeit ist klar und
eindeutig definiert und trainiert.

D ie zwei schwerbehinderten Mitarbeiter, die derzeit im

Akzeptanz durch Transparenz

Um mogliche Bedenken der zwei Beschiftigten auszu-
raumen, erkldrten ihnen die Projektverantwortlichen
die Abldaufe und die Cobot-Technik vorab ganz genau.
Auch dass sie die Sicherheitseinrichtungen ,,einfach mal“
unter Anleitung testen und den Cobot in der Bewegung aktiv
beriihren konnten, schaffte Vertrauen in die Roboter-
technik. Wie versprochen: Der Cobot stand bei Beriihrung
sofort still.

Nach mehreren Wochen stérungsfreien Betriebs zeigten
sich die beiden dort beschéftigten Mitarbeiter zufrieden
mit ,,ihrem“ Cobot. Bei einem der Beschaftigten kann zum
Beispiel die Zeit bis zu einer anstehenden Schulteropera-
tion mit ergonomisch angepasster Arbeit iiberbriickt wer-
den. Was ihm schwerfallen wiirde, macht jetzt der Cobot.

Auch den im direkten Umfeld arbeitenden Kolleginnen
und Kollegen stellten die Projektverantwortlichen und
Fithrungskréfte den neuen Arbeitsplatz vor und erkldrten
ihn im Zuge von Unterweisungen. Diese Transparenz lieferte
einen wichtigen Beitrag zur Akzeptanz auch im gesamten
Arbeitsumfeld. All dies machte den Cobot zum anerkannten
,Kollegen“.

30 BGHM-Aktuell 52021

Ergonomische Verbesserung

Die Tatigkeit am neuen Arbeitsplatz kann von den Beschéf-
tigten stehend als auch sitzend ausgeiibt werden, wahrend
es vorher ein reiner Steharbeitsplatz war. Der Wechsel ist
ein wichtiger Aspekt fiir die Pravention von Muskel-Skelett-
Erkrankungen und fiir die Rehabilitation zum Beispiel nach
einem Unfall. Speziell in Sachen Ergonomie optimieren
Arbeitssicherheitsverantwortliche, das Disability Manage-
ment, die Projektleiterin und die Schwerbehindertenvertre-
tung der Ford-Werke die Arbeitsplatzgestaltung weiter. Um
die Ubertragbarkeit dieses Inklusionsansatzes auf andere
Arbeitsbereiche zu sichern, erfolgt in der aktuellen Projekt-
phase die CE-Zertifizierung der Station.

Klaus Fingerhut und Ralf Schulz, BGHM

Hintergrund: Chancen der Industrie 4.0

fiir Prévention und Rehabilitation

Das Projekt und damit die Realisierung dieses
Arbeitsplatzes wurden von einem interdisziplinar agieren-
den Netzwerk begleitet, dem auch die BGHM angehort.
Den Arbeitsplatz richteten die Ford-Werke mit der Rheinisch
Westfdlischen Technischen Hochschule Aachen und dem
Inklusionsamt des Landschaftsverbandes Rheinland ein.
Fachleute der BGHM bringen ihre Erkenntnisse beratend in
das Projekt ein und gewinnen wiederum Wissen, das bei der
Prévention von Arbeitsunféllen und Berufskrankheiten als
auch bei der beruflichen Teilhabe und der Wiedereingliede-
rung ihrer Versicherten nach einem Arbeitsunfall oder bei
einer anerkannten Berufskrankheit hilfreich sein kann.




Projekt
Mensch-Roboterkollaboration:

Verdéffentlichungen und Links

Interne Kommunikation @ford
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Verdffentlichungen LVR

()
. ~
Jahresbencht 2020 i

https://zb-magazin.bih.de/ausgabe-03-2021-

Ivr/titelthema-lvr-03-2021

St News (,Kollaborierender Roboter unterstltzt schwerbehinderte
o B Beschéftigte™) am 12.08.2021 auf der allgemeinen REHADAT-
ﬂ“"’@,w“‘s

20 Seite (www.rehadat.de) und in diesen REHADAT-Portalen:
08B i H
J— Hand‘“"'a"d 2 i nzaf‘i‘wmm_ Agiress_en, Ausglelchsglbgabe, Autoanpassung, Forschung,
PSS L Arbeite? i I Hilfsmittel, Gute Praxis und talentplus.
e det ettt PR aoore € pant.

ollaboriere™ a .:..

Beispiel (Portal Gute-Praxis): https://www.rehadat-
gutepraxis.de/news/Arbeiten-Hand-in-Hand/

Beitrag im REHADAT-Newsletter 5/2021 vom 01.10.2021:
,Kobot unterstltzt schwerbehinderte Beschaftigte™

REHADAT 315 14087

ek S<I SAIDSIPAE Kt ARG G0F O 08
Bt p2Xewb TR
¥ Givr_aktuen GRWTH STellnabe petwiter conyPYINKZZYG

“Facebook: |
176 Impre
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Veroéffentlichungen

Chancen fr Manschan
it Behinderumg.

BGHM

Industrie 4.0 und
Inklusion; BGHM an
Projekt beteiligt

Welche Chancen bietet die Industie
4.0 fiir Menschen mit Behinderung?
Dieser Frage geht ein Projekt bei den
Ford-Werken am Standart Kln zusam

‘nik, Maschinendynamik und Robotik
der RWTH Aachen nach. Die BGHM ist
Mitglied des interdisziplinar besetz-

ten Projektbeirats. Dort bring sie ihr

Pra-
wention und Rehabilitation sowi

Projekt zu Industrie 4.0

Was schwerfallt, macht jetzt der Kollege Cobot

Welche Chancen bietet die
Industrie 4.0 fir Menschen mit
Behinderung und in der Privention?
Dieser Frage geht ein Projek: bei
den Ford-Werken am Standort

Koln nach, uber das die BGHM-
Aktuell in der Ausgabe 2/2021
berichtete. Nun ist der anlgsslich
des Projektes neu entwickelte

Erta

derdie ion von

Arbeitsprozessen ein. Ziel des Projek
tes ist die Inklusion von Menschen mit
Behinderung in Arbeits prozesse der
Industrie 4.0, Dazu wird Ford im Laufe
des Jahres einen ney entwickelten Ar-
beitsplatz in Betrieb nehmen. an dem
ein i Mensch mit

einem Roboter zusammenarbeitet -
eine sogenannte Mensch-Roboter-Kal-
labration. Fir die BGHM bringt da;

" I

einem Robater ermaglicht, realisiert
und in die Motorenfertigung bei dem [§
Automobilhersteller integriert worden

Industrie 4.0 und Inklusion

chen Teilhabe und

.0 fir Mensch

derung ihrer Versicherten nach einem

Veser Frage geht eln im jahr 2020

Projekiziel ist ein neu eniwickelier Arbeitsplotz, an

bel el kann-
Pra- dem ein schwerbehinderter Mensch mit einem Robo-
Das LVR ek o
fordert das Projekt.

disziplindr besetzten Projektbeirot ihr Know-how und
ihre Erfab d Jch d Re.

habilitation ein. Gleichzeitig kiinnen durch das Pro-
Jokt neue Erkenninisse gewonnen werden - i dio be-
nfiiche Teilhabe und Wiedereingliederung von Ver-

erkannten Berufskrankhait und fir die Prévention.

BGHM-Aktuell 2/2021 (Magazin
flr Mitgliedsbetriebe, Print und
online), Meldung auf Seite 4:
2021 2 BGHM-Aktuell.pdf

BGHM-Aktuell 5/2021 (Magazin
far Mitgliedsbetriebe, Print und
online), Bericht auf Seite 30:
2021 5 BGHM-Aktuell.pdf

Internetmeldung auf bghm.de:
BGHM: Chancen fiir Menschen
mit Behinderung

Arbeit&gesundheit (Magazin fur
Sicherheitsbeauftragte, BGHM-
Ausgabe, Print und online),
Meldung auf Seite 4: 2021-
3_arbeit-und-gesundheit.pdf
(bghm.de)

BGHM-Jahresbericht 2020 (Print
und online), Infobox auf Seite
14: BGHM-Jahresbericht-
2020.pdf
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