Vorwort

Spatestens in der COVID-19-Pandemie haben wir realisiert, dass viele
berufliche Tatigkeiten aus der Ferne — im Homeoffice und per Telearbeit —
mdglich sind. Nach der Pandemie blieb Telearbeit ein Teil des neuen Normal:
Aktuell arbeiten ca. 25 Prozent der Beschaftigten in Deutschland zumindest
anteilig im Homeoffice. Zusatzlich ersetzen mittlerweile viele Unternehmen die
bisher Ublichen Dienstreisen in groRem Stil durch Webmeetings.

Das betrifft aber immer noch vorrangig Beschéftigte, die lUberwiegend geistig
und mithin in Blros arbeiten. Fir viele Berufe mit einem hohen Anteil
manueller Tatigkeiten und von Interaktionsarbeit — sei es in der Pflege, im
Handwerk oder am Montageband — ist eine umfassende Telearbeit schlicht
nicht vorstellbar. Aber auch in diesen Gebieten existieren neben den
wiederkehrenden, eher ausfiuihrenden Tatigkeiten auch Aufgaben, bei denen
es auf eine Kombination wissensbasierter, kreativ-intellektueller Arbeit mit
manuellen Verrichtungen und dialogischer Interaktion ankommt.

In der Industrie sind das vor allem Nicht-Routinen wie Inbetriebnahmen,
Wartungen, Instandsetzungen, arbeitsplatznahe = Schulungen  und
Unterweisungen, Audits oder Umbauten und Erweiterungen. Diese erfordern
einerseits diagnostische und Problemlésefahigkeiten in Verbindung mit
hochspezifischem Fachwissen, andererseits aber eben auch manuelle
Verrichtungen — wie das De- und Remontieren, das Ausfihren von Mess- und
Prifprozessen oder Einstellarbeiten. Oft genug ist dazu eine Zusammenarbeit
zwischen den Betreibern von Produktionsanlagen mit ihren Ausristern sowie
industrienahen Dienstleistern nétig. Dazu mussten sich bislang vor allem
Mitarbeitende — bisweilen auch Geschéftsfuhrende — der Ausrister und
Dienstleister auf Dienstreisen zu den Anlagenbetreibern begeben.

Vor diesem Hintergrund haben sich die beiden Forschungs- und
Entwicklungs-Verbundprojekte

e PraeRl (Teleprasenzroboter in der Industrie) und
¢ Telelnteraction-XR (Augmented Reality fur die Fernwartung)
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mit der Frage beschéftigt, wie neue Technologien — eben Teleprasenzroboter
und Augmented/Mixed Reality — dabei helfen kdnnen, solche Tatigkeiten in
Form einer Fernunterstutzung zu erledigen.

Ziel —insbesondere der beteiligten Anwendungspartner — war es dabei, durch
technologiebasierte Fernunterstitzung Dienstreisen zu ersetzen, um so an
Reaktionsschnelligkeit, Zeit- und Kosteneffizienz, aber auch an
Arbeitgeberattraktivitat zu gewinnen. Gerade flir Beschaftigtengruppen wie
Monteure, Instandhalter und Projektingenieure verbessert sich die
Vereinbarkeit von Beruf und Privatem enorm, wenn weniger Dienstreisen mit
langen Abwesenheitszeiten von zu Hause anfallen.

In beiden Projekten wurden dazu zunachst Lésungen, die am Markt flir andere
Anwendungsgebiete bzw. fur den privaten Konsum verfugbar sind, im
industriellen Umfeld erprobt; Anwendungspotenziale und
Entwicklungsbedarfe wurden identifiziert; fir den Industrieeinsatz nétige
Weiterentwicklungen  wurden  beispielhaft  durchgefihrt und als
Demonstratoren umgesetzt.

Die Ergebnisse weisen die technische Machbarkeit der Fernunterstiitzung mit
Teleprasenzrobotern und Mixed Reality in der Industrie grundsatzlich nach.
Sie zeugen auch von einer oft bereits guten Akzeptanz durch die
Beschaftigten. Zu den bleibenden Herausforderungen zahlen vor allem die
Verfugbarkeit stabiler, Breitband-Internetverbindungen, Fragen von
Datensicherheit und Datenschutz sowie Abhangigkeiten von den
Geschaftsmodellen der Technologiegeber.

Zu all diesen Aspekten berichten die Projektbeteiligten in diesem
Sammelband nun selbst.

Als Inhaberin der Professur  fur  Arbeitswissenschaft und
Innovationsmanagement, die an beiden Projekten beteiligt war, bedanke ich
mich an dieser Stelle sehr herzlich bei den Projektpartnern Actimage GmbH,
CMC-Kiesel GmbH, HLS Robotik GmbH, IMSYS Immersive Systeme GmbH
& Co. KG, LiGenium GmbH, LS Software Engineering GmbH, oculavis GmbH
und ULT AG fur die vertrauensvolle und konstruktive Zusammenarbeit. Den
Autorinnen und Autoren, die gleichzeitig auch die malgeblichen
Bearbeitenden in den Projekten waren, danke ich auch persénlich fir ihr
Engagement im jeweiligen Projekt und fir ihre wertvollen Beitrage zu dieser
Publikation.
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Im Namen Dbeider Projektkonsortien bedanke ich mich beim
Bundesministerium fur Bildung und Forschung, das die Projekte im Programm
»Zukunft der Wertschépfung — Forschung zu Produktion, Dienstleistung und
Arbeit* geférdert hat.

Dem Projekttrager Karlsruhe (PTKA), namentlich Frau Dr. Spangenberg und
Frau Schulz, danke ich flir die ausgezeichnete Betreuung.

Den Leserinnen und Lesern wlinsche ich spannende Einblicke und eine
Ermutigung, die Arbeitswelt von morgen aktiv mitzugestalten. Denn das wurde
in beiden Projekten getan: Neues ausprobieren, nutzen und verbessern!

Chemnitz, Marz 2025

Angelika C. Bullinger-Hoffmann
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