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Aufgabenstellung:
Am Fachgebiet NI&KR wird an einem robotischen Assistenz-
system fiir das prophylaktische Stabilitdts- und Krafttraining
gearbeitet. Dieser Roboter soll Senioren bei Ubungen mittels
Tiefenkameras beobachten und aus den daraus abgeleiteten b N
Skelettsequenzen Abweichungen zu von Therapeuten gl N
definierten Abldufen erkennen und korrigieren.
Dafiir ist eine geeignete Reprasentationsform gesucht, die es Therapeuten ermdoglicht
Ubungen einfach vorzuturnen und anschlieBend fiir eine Erkennung von Abweichungen
genutzt werden kann.
Die Auspragung der beobachtbaren Skelettbewegungen wird dabei von verschiedenen
Quellen bestimmt. Einerseits zeigen sich kdrperliche Eigenheiten (GrélRe, Gewicht,
Proportionen, aber auch Beeintrachtigungen von Gliedmalen) der Gbenden Person, und
andererseits bestimmt der zugrundeliegende Ubungsablauf und dabei auftretende
systematische Ausfihrungsfehler die konkreten Bewegungstrajektorien der
Gelenkpunkte im Raum.
Im Rahmen dieser Arbeit soll nach ausgiebiger Recherche eine Methode erarbeitet
werden, die dhnlich wie das Imitation-Learning in der Robotik, was eine Ubertragung der
Zielbewegung auf unterschiedliche Robotertopologien ermdglicht, die Bewegung eines
Vorturners abstrahiert und unabhangig von dessen Kérpermerkmalen reprasentieren
kann. Somit sollen Templates fir die Trainingsiiberwachung erstellt werden kénnen.
Anschlielend soll die Ausfiinrung des Ubenden ebenso dargestellt werden, um
Abweichungen zum Vorturner erkennen und qualitativ beschreiben zu kénnen. Durch die
Quellentrennung bei der Reprasentation sollen dabei die kdrperlichen Eigenheiten der
Ubenden ignoriert werden. Es ist auch Denkbar ein Basisalphabet von
Bewegungsprimitiven zu erstellen, aus denen beobachtete Ablaufe zusammengesetzt
werden kénnen.
Als Datengrundlage steht am Fachgebiet ein umfangreicher Datensatz von
Bewegungsubungen zur Verfugung. Letztendlich soll ein Demonstratorsystem aufgebaut
werden, welches das Einlernen eines Templates und die Bewertung der Ausfilhrung
durch eine zweite Person erméglicht.

Fuiir weitere Recherchen zu verwendende Quellen:

* |EEE Recherchesystem (nur aus dem Uni-Netz bzw. via VPN)

* Google Scholar scholar.google.com

*  Microsoft Academic Search academic.research.microsoft.com

* Proceedings der relevanten Konferenzen (cver, iccv, ECcv, BMVC, AVSS, ICPR, ICIP, IROS, ICRA, ...)
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