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Kurzfassung
Die Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK) lässt sich nach [1] in unterschiedliche Interaktionsstufen unterteilen. Bei
der höchsten Interaktionsstufe 4 arbeiten Mensch und Roboter zeitgleich an der selben Aufgabe und im selben Ar-
beitsraum [1]. Ein Kontakt zwischen Mensch und Roboter ist nicht auszuschließen und abhängig von der Tätigkeit er-
wünscht [2]. Aufgrund des potentiellen Kontaktes ist die Sicherheit des Menschen eine inhärente Anforderung für MRK.
Um die Gefährdung des Menschen auszuschließen, muss der Roboter als auch das robotische Zubehör die sicherheits-
technischen Richtlinien und Normen für den kollaborativen Einsatz erfüllen [3–5].
Zum robotischen Zubehör gehört auch der End-Effektor. End-Effektoren interagieren direkt mit der Umgebung und je
nach Aufgabe mit dem Menschen. Für die kollaborative Anwendung ordnet die Norm ISO/TR 20218-1 [6] der Gestal-
tung von End-Effektoren eine hohe Wichtigkeit zu. Darin werden Form und Oberfläche des End-Effektors besonders als
Gestaltungsaspekte hevorgehoben, da sie Kontaktkräfte und Flächenpressung bei Kontakt mit dem Menschen maßgeblich
beeinflussen. Beispielsweise gibt die Norm zur Reduktion von Kontaktkräften und Flächenpressung vor Kantenradii und
die Größe möglicher Kontaktflächen zu erhöhen [6].
Bis zum jetztigen Zeitpunkt existiert allerdings keine Möglichkeit die Flächentopologie von End-Effektor-Gehäusen zu
validieren. Am Institut für Getriebetechnik, Maschinendynamik und Robotik wird eine rechnergestützte Bewertung der
Flächentopologie entwickelt, die die Eignung des End-Effektor-Gehäuses für den kollaborativen Einsatz bewertet und po-
tenzielle Gefahrenstellen aufzeigt (vgl. Abb. 1). Als Eingang für die Kontaktflächenbewertung soll das CAD-Modell des
End-Effektors mit aktuellem Gehäuse dienen. Im Zuge der Entwicklung der Kontaktflächenbewertung sind unter anderem
zunächst folgende Forschungsfragen zu klären:

• Welche Gestaltungsparameter eignen sich für die Kontaktflächenbewertung, um eine Aussage über die damit zu-
sammenhängende resultierende Sicherheit von Gehäusen für den kollaborativen Betrieb abzuleiten?

• Was ist eine geeignete Form (Mesh, NURBS, etc.) für die Analyse des End-Effektor-Gehäuses?

• Welche Bereiche des End-Effektor-Gehäuses sind bei der Kontaktflächenbewertung auszuschließen?

Die Kontaktflächenbewertung bietet einen deutlichen Mehrwert für den Zertifizierungsprozess von MRK-Anwendungen,
da unter anderem automatisch eine Dokumentation der MRK Eignung des End-Effektor-Gehäuses erstellt wird. Basie-
rend auf den Ergebnissen der Kontaktflächenbewertung kann die messtechnische Validierung des End-Effektors auf die
potenziellen Gefahrenstellen reduziert werden. Weiterhin kann die Kontaktflächenbewertung im Produktentwicklungs-
prozess eingebunden werden. Der Konstruktionsingenieur erhält eine Rückmeldung für notwendige Optimierungen, um
ein möglichst inhärent sicheres Gehäuse für den End-Effektor zu gestalten.
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Bild 1 Schaubild der Kontaktflächenbewertung
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