Gute Mensch-Roboter-Interaktion?

Eine Taxonomie zur Analyse und
eine Toolbox zur Bewertung
bestehender und zukutnftiger Anwendungsfalle

Britta Kirchhoff und Patricia Rosen




Arbeiten in der digitalen Welt

: : technische

— Themenfelder: flexible Arbeit, digitale Arbeit, gesunde
Arbeit, Anforderungen fur den Arbeitsschutz

— Bestimmung von Chancen menschengerechter
Arbeitsgestaltung und Reduzierung von Risiken im
Rahmen von Industrie 4.0 durch:
— Vorausschauende Gestaltung
— Betrachtung fokussierter Facetten

Quelle: Windel, 2015
http://www.baua.de/de/Publikationen/BAuUA-AKTUELL/2015-4/4-2015.html
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Einfihrung

— Kollaborative Roboter eignen sich fur den Einsatz in
gemeinsamen Arbeitsumgebungen

— Trennende Schutzeinrichtungen sind nicht notig

— Eine systematische Betrachtung der jewelligen
Veranderungen auf Mikro-, Meso- und Makroebene ist
notig, um das Potenzial fur eine
vorausschauende, menschengerechte

Arbeitsgestaltung umfassend zu nutzen
sowie mogliche Risiken zu reduzieren
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Beispielhafte Chancen und Risiken

. Mikroebene

— Entlastung von nicht
ergonomischen Tatigkeiten

— Mesoebene

— Wandel von einer starren hin
zu einer flexiblen
Aufgabenallokation

— Optimierung des
Tatigkeitsspielraums

— Mensch-Roboter-Teams:
Transparente Gestaltung des
Roboters

— Makroebene
— Change Management

— Mikroebene

— Uberforderung durch steigende
Komplexitat

- Mesoebene

— Fir den Menschen bleiben nur
Resttatigkeiten, welche nicht
automatisiert werden kdnnen

— Zu geringer
Tatigkeitsspielraum

— Mensch-Roboter-Teams:
Verhalten des Roboters nicht
vorhersagbar

— Makroebene
— Change Management NICHT

berlcksichtigt

berUcksichtigt
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Taxonomie der Mensch-Roboter-Interaktion

Leitfragen

Interaktionsklassifikation . | — In welcher Rolle arbeiten Mensch und

. 2
Interaktionsrolle Roboter zusammen

Interaktionsform

i des Menschen - In welchemMaf}e muss der Mensch
‘-,\ eingreifen?
Roboterklassifikation
Einsatzgebiet Aufgabe = In weIcherArbeitsu{r;ngebung wird der
des Roboters des Roboters Roboter eingesetzt?
— Was sind seine Aufgaben?
Autonomiegrad Morphologie — Wiewurde der Roboter in Bezug auf
des Roboters des Roboters Autonomie und Aussehen umgesetzt?

Teamklassifikation

Raumliche Teamzusammen- - Wie genau sieht die Zusammenarbeit
Nahe setzung zwischen Mensch und Roboter aus?
Zeitliche Kommunikations-

Nahe kanal

Quelle: Onnasch, Maier und Jirgensohn, 2016
http://www.baua.de/de/Publikationen/Fokus/Mensch-Roboter-Interaktion.html
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Wie lassen sich Interaktionen beschreiben?

Interaktionen erleben wir (taglich) mit:

— Anderen Menschen (z. B. Kollegen, Partner, Familie...)
— Technik (z. B. PC, Smartphone, Wecker...)

- Diese Interaktionen sind nie frei von Emotionen

—->Die Interaktionen kdnnen positive oder negative
Qualitaten annehmen
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file://Dfs-d/dfs/fb_2/zuarbeit/Mensch-Roboter-Interaktion/Vorträge/Mensch-Computer-Interaktion.wmv

Interaktion zwischen Mensch und Roboter
- Beanspruchung und Affektmal3e-

Interaktionsmerkmal Messinstrument

Beanspruchung (physisch, NASA-TLX*, WSIB*
mental, emotional)

Positive, negative Emotionen PANAS*

Valenz (Wertigkeit, Eigene Skala
Eindrucksstarke)

*Quellen finden sich im Anhang
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Interaktion zwischen Mensch und Roboter
- Technikbezogen-

Interaktionsmerkmal Messinstrument

Gebrauchstauglichkeit (u. a. Anpassung des IsoMetrics* an die
Aufgabenangemessennheit, MRI (2-stufiges

Fehlertoleranz, Expertenverfahren sowie
Individualisierbarkeit...) nach DIN Laborvalidierung)

EN ISO 9241

Technikakzeptanz Eigene Skalen in Anlehnung an
(wahrgenommener Nutzen, das Technology-Acceptance
Einfachheit der Nutzung) Model*

*Quellen finden sich im Anhang
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Toolbox zur Analyse & Bewertung der MRI

Gebrauchstauglichkeit und Beanspruchungs- und
Technikakzeptanz AffektmalRe

* Angepasster IsoMetrics * NASA-TLX
(z. B. Aufgaben- (z. B. mentale und
angemessenheit, physische Beanspruchung)
Fehlertoleranz, * WSIB
Individualisierbarkeit) (z. B. positive
e Wahrgenommener Beanspruchungsfolgen)
Nutzen e PANAS Analyse
(z. B. wahrgenommene (positive und negative
Nutzlichkeit des Roboters) Emotionen)
e Einfachheit der Nutzung e Valenz ’
(z. B. allgemeine (z. B. Wahrnehmung der
Einfachheit der Bedienung MRI als angenehm oder Bewertung Gestaltung
des Roboters) unangenehm)

Quelle: Rosen, Robelski, Kirchhoff & Wischniewski (2016). Mensch-Roboter-Teams, Klassifikation, Gestaltung und Evaluation
der Interaktion im Arbeitssystem. Werkstatttechnik online, 106 H.9, 605-609
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Toolbox zur Gestaltung der MRI

Gebrauchstauglichkeit Beanspruchungs- und
und Technikakzeptanz Affektmalle
* Gestaltungder * Gestaltungder
Dialogprinzipien Aufgaben-
merkmale

* Gestaltungder
Nutzlichkeit

Analyse

* Gestaltungder
Einfachheitder "
Nutzung

Bewertung

Gestaltung

Quelle: Rosen, Robelski, Kirchhoff & Wischniewski (2016). Mensch-Roboter-Teams, Klassifikation, Gestaltung und Evaluation
der Interaktion im Arbeitssystem. Werkstatttechnik online, 106 H.9, 605-609
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Validierung der Toolbox

— Erste Validierung der Toolbox anhand einer
synthetischen Montageaufgabe in einem MRI-Szenario

— Konstruktvaliditat des angepassten IsoMetrics
— Machbarkeitsanalyse der Toolbox
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- geplant sind weitere Versuche in unterschiedlichen Szenarien
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