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é Die physische Kooperation zwischen

Menschen und Roboter ermdglicht neue - e
Losungen  fUr  Assistenzsysteme in g& ‘

XX verschiedenen gesellschaftlichen | N

Bereichen. Wahrend menschliche Fahigkeiten durch e Umasizi XIT
Flexibilitat und Anpassungsfahigkeit gekennzeichnet Unrechnung
sind, kann ein Roboter Aufgaben mit konstanter
Préazision und ohne Ermidung ausfiihren. Durch den
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Ermittlung des optimalen
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Einsatz von robotischen Assistenzsystemen kénnen

diese Fahigkeiten synergistisch genutzt werden, auch Schematische Darstellung des Ausstehhilfsystems
im Bereich der Pflege, um Patienten beim Aufstehen mit seinen Software- und Hardwarekomponenten

zZu unterstiitzen. Verschiedene Krankheiten oder

Verletzungen kdnnen das Aufstehen aus einem Bett
erschweren.

Bisherige Losungen bieten vollautomatisierte Betten, die das Aufstehen flr solche Patienten, ohne die
Hilfe von Pflegekraften ermdglichen. Jedoch sind diese Systeme mit hohen Kosten verbunden. Als ideale
Zwischenlésung wird angestrebt, ein neuartiges Aufstehhilfesystem zu entwickeln, bei dem ein Roboter
den Patienten personalisiert unterstitzt, um das Aufstehen zu erleichtern. Auf diese Weise kénnen sowohl
Kosten als auch Personalaufwand reduziert werden, wahrend die Patientenversorgung verbessert wird.

Aufgabenstellung:

assistierender Roboter haben sollte, um den Patienten die optimale

Unterstitzung zu ermdglichen. Hierfir wird eine Recherche
durchgefiihrt, um bestehende Systeme mit &hnlichen Ansétzen zu evaluieren.
Unter Verwendung eines KUKA-Roboters wird die Untersuchung
durchgefiihrt, wobei die erzielten Ergebnisse als Grundlage fir die
Entwicklung eines prototypischen Systems dienen.

‘ In dieser Masterarbeit wird untersucht, wie viele Freiheitsgrade ein

Idealerweise bringst Du neben einer Faszination fuir Robotik und
die Mensch-Roboter-Interaktion Freude am Programmieren mit.

- Programmierkenntnisse in Python, C++ und ROS/ROS2 sind dariiber hinaus hilfreich aber

keine Voraussetzung.
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