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Bachelorarbeit

Aufbau eines medizintechnischen
Laborversuchs zur Entwicklung einer
kooperativen Patienten-Aufstehhilfe

Motivation:
Multiple  Sklerose  Patienten X\ ST
@ leiden unter einer chronisch- | . i et S g e cptmalen
entziindlichen  neurologischen % ' e —
Erkrankung der Nervenzellen, die zu Q\H& ISKf med
Kraftlosigkeit und einer schleichenden
Korperlahmung fuhrt. Insbesondere fiir das Heaiene fmsetzng T IT L B4
Aufrichten und Aufstehen aus dem Bett sind Unnrechnung
diese  Menschen auf  Unterstitzung
angewiesen. Dies geschieht bislang meist

durch eine Pflegekraft oder durch rein i

mechalmlsche Hilfsmittel, - die am B.ett Schematische Darstellung des Aufstehhilfesystems mit
befestigt werden. Aufgrund des sich den beteiligten Software- und Hardwarekomponenten
entwickelnden Krankheitsverlaufs und der

steigenden Korperlahmung muissen solche Systeme jedoch haufig gewechselt werden, was hohe Kosten
verursacht.

é Eine vielversprechende L&sung zur personalisierten Unterstitzung eines Multiple Sklerose
1’_-1 Patienten ist ein robotisches Aufstehhilfesystem, das den Unterstiitzungsbedarf des Patienten
individuell ermittelt und bedarfsgerecht einstellt. Damit lassen sich Kosten senken und
Kraftaufwand fur Pflegepersonal sparen, was wiederum eine bessere Patientenpflege erméglicht.

Aufgabenstellung:

In dieser Bachelorarbeit soll die Sensorik und Aktorik fur das

’ Aufstehhilfesystem entworfen und realisiert wrden. Dies umfasst die

Recherche nach passenden Elektromotoren sowie die dafir

bendtigte Leistungselektronik und die Suche nach Kraft-Moment-Sensoren.

Danach sollen die einzelnen Komponenten iber ROS2 in das Gesamtsystem
integriert werden.

P Idealerweise bringst Du neben einer Faszination fur Robotik und die
W \jensch-Roboter-Interaktion Freude am Programmieren mit.
Programmierkenntnisse in Python, C++ und ROS sind dariber hinaus hilfreich
\ aber keine Voraussetzung.

KIT — Die Forschungsuniversitat in der Helmholtz-Gemeinschaft



