auptseminar

Smarte und robotische Rollatoren zur Ganganalyse, -training und -
unterstiutzung

Beschreibung des Themas:

Am Fachgebiet Neuroinformatik und Kognitive Robotik wird in einem F(‘(‘Dcumvrz-
Forschungsschwerpunkt Roboter-assistiertes Lauftraining in der L -&J
klinischen Rehabilitation bearbeitet. Dabei werden mobile QM e

Assistenzroboter eingesetzt, die Patienten beim Training begleiten, dabe [ Pressure sensor
deren Gang sowie den Einsatz von Laufhilfsmittel analysieren und auch ] ‘
dem Patienten unmittelbar korrigierendes Feedback geben. |- ALk
Eins dieser Laufhilfsmittel sind smarte Rollatoren, die neben einer A (el Jinclinometer
Ganganalyse und -training auch das Ziel der Gangunterstiitzung haben. Ry MU

Ziel dieses Hauptseminars ist die Recherche und Aufarbeitung von

aktuellen Forschungsthemen zu smarten Rollatoren im Gangtraining.
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Detaillierte Aufgabenstellung:

* Erstellung einer Systematisierung zu den unterschiedlichen Anwendungsfeldern,
Zielstellungen und technischen Ansatzen smarten Rollatoren aus dem SoA (ab 2015)

* Aufarbeitung der smarten Rollatoren mit genutzter Sensorik zur Erfassung der
Gangmerkmale und der Methoden zur Ganganalyse

* Aufarbeitung genutzter Feedback bzw. auch Interaktions-Methoden

* Aufarbeitung von adressierten Krankheiten, krankheitsspezifischen Gangmerkmalen und
Trainingszielen, z.B. Verbesserung Gleichgewicht, Laufsymmetrie, Laufgeschwindigkeit

* Darstellung des erfolgten technischen Benchmarkings und der genutzten Ground Truth, z.B.
Messungen im Ganglabor, klinische Scores wie Barthel Index usw.

* Recherche kommerziell verfligbarer méglicher kommerziell verfiigbarer smarter Rollatoren

* Abschluss des Hauptseminars durch Zusammenfassung der systematisierten, aufgearbeiteten
und bewerteten Rechercheergebnisse in einer schriftlichen Arbeit und Abschlussvorstellung
beim Betreuer oder als Powerpointprasentation und Vorstellung der Arbeit in einer
Abschlussprasentation im Rahmen des Hauptseminars
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