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Mit Sensorhandschuhen vom Erfahrungswissen

zum Robotik-Skill
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Ausgangssituation

Humanoide Roboter erdéffnen neue Moglichkeiten fir kleine
und mittlere Unternehmen (KMU). Sie konnen unterschiedli-
che Tatigkeiten Ubernehmen und sich perspektivisch leichter
in bestehende Arbeitsumgebungen integrieren als klassi-
sche Automatisierungslosungen. Besonders interessant sind
Aufgaben mit haufigen Produktwechseln, hoher Varianten-
vielfalt oder einem grofRen Anteil menschlicher Geschicklich-
keit - wie etwa Maschinenbedienung, Materialhandling,
Montage und Qualitatskontrolle. Dadurch sinken potenziell
die Investitionskosten fiir neue Automatisierungslosungen.
Gleichzeitig kdnnen Mitarbeitende von monotonen oder
physisch belastenden Tatigkeiten entlastet werden und sich
auf anspruchsvollere Aufgaben konzentrieren.

Genau hier setzte das Kl-Impulsprojekt des Mittelstand-Digi-
tal Zentrum Chemnitz zusammen mit Fa. Mimetik, einem
Start-Up aus Dresden an: Ein Sensorhandschuh soll als
Schnittstelle zwischen menschlicher Demonstration und hu-
manoidem Roboter dienen. Mitarbeitende in der Fabrik fih-
ren eine Tatigkeit vor, wahrend der Handschuh ihre Hand-
und Fingerbewegungen erfasst. Perspektivisch kénnen auch
Kraft- und Kontaktdaten hinzukommen. Aus den Demonstra-
tionen entstehen Bewegungs-, Demonstrations- oder Trai-
ningsdaten, aus denen sich digitale Robotik-Skills gezielt ab-
leiten lassen.

Das Ziel ist: Erfahrungswissen aus der Produktion zusam-
men mit den Kontextinformationen digital erfassen und fur
flexible robotische Anwendungen nutzbar machen.
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Fr den wirtschaftlichen Einsatz humanoider Roboter reicht
ein Sensorhandschuh als ein Trainings- und Steuerungsde-
vice allein nicht aus. Die Kinematik einer Roboterhand kann
sich je nach Komplexitat des Greifers deutlich von menschli-
chen Handbewegungen unterscheiden. Das System muss
Bewegungen also zuverldssig und kontextbasiert Ubertra-
gen, Daten synchronisieren und mit der Robotersteuerung
kommunizieren. Um von diesem riesigen und sich rasant
entwickelnden Absatzmarkt der humanoiden Robotik profi-
tieren zu konnen, braucht das KMU natUrlich einen klaren
Fahrplan von der ersten Demonstration bis zum fertigen Pro-
dukt bzw. einem produktiven Einsatz. Dabei spielen Wirt-
schaftlichkeit, Sicherheit, Qualifizierung und die Integration
in bestehende Produktionsprozesse ebenso eine Rolle wie
die technische Machbarkeit.

Vorgehen

Das Mittelstand-Digital Zentrum Chemnitz untersuchte zu-
nachst geeignete Anwendungsfalle fir humanoide Roboter
und bewertete deren Potenzial fir KMU. Als besonders rele-
vant gelten Tatigkeiten mit hoher Variantenvielfalt, ergono-
mischer Belastung, haufigen Produktwechseln oder einem
hohen Anteil manueller Geschicklichkeit.
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Machbarkeitsprifung bis zum wirtschaftlichen Roll-out be-
schreibt. Die Planung umfasst neun Phasen iber 24 Monate
(siehe Abbildung).

Losung

Die Roadmap zeigt einen stufenweisen Weg zu einer offenen
Human-to-Robot-Schnittstelle. Der Sensorhandschuh steht
dabei nicht als isoliertes Wearable im Mittelpunkt. Sein stra-
tegischer Wert entsteht durch die Verbindung von menschli-
chem Erfahrungswissen, eingebunden in einen klaren Kon-
text, mit Robotik-, KI- und Produktionsdaten. Eine Edge-
Schicht Ubernimmt dabei Datenerfassung, Filterung, Syn-
chronisierung und Protokollierung der Sensor-
Kontextdaten. Die neun Phasen sollen klare Zwischenergeb-
nisse schaffen: vom ausgewéhlten Use Case Uber einen funk-
tionsfahigen Labor-Demonstrator und eine stabile Teleope-
ration bis zum validierten Produktionspilot. Am Ende stehen
die wirtschaftliche Bewertung und die Entscheidung tber
die Skalierung. Als mogliche Pilotziele nennt die Roadmap
unter anderem mindestens 95 Prozent erfolgreiche Bewe-
gungssequenzen und Greifvorgdnge sowie eine End-to-End-
Latenz von unter 50 Millisekunden. Fir KMU empfiehlt die
Roadmap aullerdem, Kernkompetenzen etwa in Robotik,
Sensorik, Kl und Safety intern aufzubauen und Spezialwis-
sen gezielt zu erganzen.
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