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Motivation

Automatisierungsprozesse und technologische
Unterstitzungssysteme haben bereits heute im
hohen Umfang Einzug in Produktion und Ferti-
gung gehalten. Jedoch missen in einigen in-
dustriellen Bereichenimmer noch komplexe he-
terogene Arbeitsschritte von Menschenhand er-
ledigt werden. Dies trifft insbesondere inder Lo-
gistik und ebenso in der Hafenlogistik zu, da
hier Robotik und fest installierte Férdersysteme
wegen der fehlenden Homogenitéat der Giter
und Vielfalt der Prozesse kaum zum Einsatz
kommen kénnen. Die angewandten Hilfssys-
teme stol3en zudem schnell an ihre Grenzen,
sodass manuelle Arbeitsschritte derzeit unum-
ganglich sind.

Projektziel

Um die Arbeitsbedingungen bei der manuellen
Handhabung in der Logistik zu optimieren, kor-
perliche Belastungen zu reduzieren und die Lo-
gistikprozesse effizienter und effektiver zu ge-
stalten, zielt das Vorhaben Kali darauf ab, mo-
bile Unterstitzungssysteme fiir die hafenbezo-
gene Logistik zu konzeptionieren. Hierbei ste-
hen nicht nur die technische Machbarkeit, Mo-
bilitdt und Modularitat der identifizierten Losun-
gen unter Betrachtung der Rahmenbedingun-
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gen im Vordergrund, sondern auch die Sicher-
heit und Akzeptanz sowie angrenzende ethi-
sche, soziale und rechtliche Fragestellungen.

Losungsansatz

Anhand spezifischer Anwendungsfalle in ver-
schiedenen Bereichen der Hafenlogistik - wie
zum Beispiel die Entleerung von Sammelgut-
containern -undin der gesamten vor-und nach-
gelagerten Logistikkette, werden manuelle Ta-
tigkeiten und Arbeitsschritte identifiziert, analy-
siert und ausgewertet. Am Ende des nutzer-
zentrierten Prozesses steht ein Konzept, wel
ches belastungsorientierte Unterstitzung des
Menschen durch enge Mensch-Roboter-Ko-
operation bei heterogenen logistischen Tatig-
keiten durch ein technisches System gewahr-
leistet. Das System soll die physiologische und
die informatorische Belastung in der taglichen
Arbeit minimieren, das Arbeitsumfeld verbes-
sern und ein nachhaltiges Arbeiten ermdgli-
chen. Hierfir soll ein modulares Konzept entwi-
ckelt werden, das diesen Anforderungen ge-
recht wird. Gleichzeitig werden Mal3 nahmen zur
Steigerung der Akzeptanz durch die mdglichen
Anwender erarbeitet. Eine Wirtschaftlichkeits-
betrachtung verwllstandigt das Vorhaben. Das
Konzept wird als Entwurf in einem CAD-System
abgebildet und das Einsatzpotential in einer
Animation verdeutlicht.
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