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Digitalisierung 

 

Quelle: https://www.welt.de/wirtschaft/webwelt/article150856398/Droht-mit-Digitalisierung-

jedem-zweiten-Job-das-Aus.html 

Quelle: http://www.tagesspiegel.de/wirtschaft/digitalisierung-wie-die-arbeit-der-zukunft-aussehen-koennte/13323298.html 
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Aber:  

 

Beruf ≠ Tätigkeit  

 

Veränderung ≠ Wegfall 

 

Makroökonomische Anpassungsprozesse 

 

Rechtliche, ethische und gesellschaftliche Hürden 

Bonin, Gregory, Zierhahn, 2015 



Roboter in der Arbeitswelt 
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Mobilität und Logistik 

Gesundheit 

Produktion 



Roboter Definition 
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 2 oder mehr Achsen werden 

angetrieben und sind steuerbar 

 Verfügt über einen gewissen Grad 

an Autonomie  

 Bewegung innerhalb einer Umwelt 

 Bearbeitung der intendierten 

Aufgabe 

 

 Unterscheidung zwischen: 

– Industrieroboter 

– Serviceroboter 

 Professioneller Gebrauch 

 Privater Gebrauch 

 IFR, 2016 

 



Mensch-Roboter-Interaktion mit Leichtbaurobotern (LWR) 

 LWR sind häufig angelehnt an anthropometrische Maße 

 adaptive Bewegungsregelung 

 Zusammenarbeit von Mensch und Roboter kann ggf. 

ohne trennende Schutzeinrichtungen möglich werden 

 Ermöglichen z.T. neue Anlernprozesse 

 

 

 Daraus können sich neue Formen der Mensch-Roboter-

Interaktion (MRI) ergeben 
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Taxonomie der Mensch-Roboter-Interaktion 
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Onnasch, Maier, Jürgensohn, 2016 



Interaktionsformen in der MRI 
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Ko-Existenz Kooperation Kollaboration 

Abbildungen in Anlehnung an IAO (2016) 



Interaktionsrollen des Menschen bei der MRI 
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in Anlehnung an Scholtz, 2003 
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Supervisor 

Operateur 

Kollaborateur 

Kooperateur 

Nicht Beteiligter 



Menschengerechte Arbeit 
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(Hacker & Richter,1980 zitiert nach Nerdinger, Blickle & Schaper, 2008) 

 



Chancen der Mensch-Roboter-Interaktion 
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Persönlichkeitsförderlichkeit 

Beeinträchtigungsfreiheit 

Schädigungsfreiheit 

Ausführbarkeit 

 Anpassbarkeit an individuelle Fähigkeiten, 

Fertigkeiten und Bedürfnisse (Adaptivität) 

 Qualifizierungspotenziale 

 Alter(n)sgerechte und differentielle 

Gestaltung 

 Usability 

 Ergonomische Nutzenpotenziale wie 

Entlastung des Muskel-Skelett-Systems bei 

repetitiven Aufgaben 

 Vermeidung von Arbeit in gefährlichen 

Umgebungen C
H

A
N

C
E

N
 



Forschungsansatz und offene Fragen 

 Betrachtung der Mensch-Roboter-Interaktion auf 

verschiedenen Ebenen, z. B. im Hinblick auf 

Aufgabenallokation, Handlungsspielraum und 

Interaktionsgestaltung  

 Arbeitsaufgabe als zentraler Referenzpunkt 

 „gute Arbeit fängt bei guter Technikgestaltung an“ 
(Apt, Bovenschulte, Hartmann, Wischmann, 2016) 

 

 Wie kann MRI beanspruchungsoptimal gestaltet 

werden? 

 Berücksichtigung ethischer und rechtlicher Aspekte 

 Datenschutz 
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