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     Bachelorarbeit 
     Seminararbeit      Einfache Vergabe      Doppelte Vergabe      Dreifache Vergabe 
     Projektarbeit        Einfache Vergabe      Doppelte Vergabe      Dreifache Vergabe 
     Diplom-/Masterarbeit 

Vorläufiger Titel DE: 

Vorläufiger Titel EN*: 

Beschreibung DE: 

Ausgangslage / Problemstellung: 
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Ziele: 

Hauptaufgaben: 
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Beschreibung EN*: 

Initial situation / Problem statement: 

Objective: 
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Main tasks: 

Schlagwörter DE: (Getrennt durch Schrägstrich) 

Schlagwörter EN*: (Getrennt durch Schrägstrich) 

Fachgebiet(e): 

Erwartete Studienrichtung des Studenten: (ankreuzen) 
     Informatik 
     Informatikmanagement 
     Maschinenbau 
     Wirtschaftsinformatik 
     Wirtschaftsingenieurswesen-Maschinenbau 
     Sonstige Studienrichtung: 
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Sprache: (ankreuzen) 
     Deutsch 
     Englisch 

Spezielle Fähigkeiten, die der Student mitbringen muss: 

Beginndatum: Erwartetes Ende: 

*optional

Hinweise für den Verfasser dieser Ausschreibung 

Nachdem die Ausschreibung vollständig ausgefüllt wurde, bitte an wiss.arbeitenBTSP@tuwien.ac.at senden. 

Falls eine Arbeit vergeben wurde oder nicht mehr benötigt wird, bitte dies umgehend an 
wiss.arbeitenBTSP@tuwien.ac.at melden! 
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	Ausschreibung_wissenschaftliche Arbeit_MSS

	Group1: DA
	Vorläufiger Titel DE: Innovative Integration von Airskin-Sicherheitssensoren für eine verbesserte Mensch-Roboter-Interaktion in mobilen Manipulatoren
	Vorläufiger Titel EN: Innovative Integration of Airskin Safety Sensors for Enhanced Human-Robot Interaction in Mobile Manipulators
	Beschreibung DE Ausgangslage  Problemstellung Ziele: Herkömmliche Robotersysteme verwenden in der Regel Sicherheitssensoren wie Kraft-Drehmoment-Sensoren in den Gelenken oder Lidar-/Radarsensoren an beweglichen Teilen, um Kollisionen zu verhindern und die Sicherheit des Benutzers zu gewährleisten. Alternativ dazu verwenden einige Systeme Sicherheitssensoren, die an der Außenseite des Robotergehäuses angebracht werden (zB Airskin). Es besteht jedoch eine Wissenslücke hinsichtlich der Integration von Airskin-Sensoren direkt in das Robotergehäuse. Dieser innovative Ansatz zielt darauf ab, die potenziellen Vorteile und Herausforderungen im Zusammenhang mit der Integration von Airskin-Sicherheitssensoren direkt in die Konstruktion eines mobilen Manipulators zu untersuchen.
	Ziele: Das Hauptziel dieser Masterarbeit ist die Erforschung und Entwicklung einer neuen Methode zur Integration von Airskin-Sicherheitssensoren direkt in das Gehäuse eines mobilen Manipulators. Die Forschung zielt darauf ab, die Sicherheitsmaßnahmen bei Mensch-Roboter-Interaktionen zu verbessern, indem die Vorteile der Integration dieser Sensoren direkt in die Roboterstruktur untersucht werden. Auf diese Weise soll die Masterarbeit zur Entwicklung von Robotersystemen mit verbesserten Sicherheitsmerkmalen beitragen und den Weg für nahtlosere und sicherere kollaborative Operationen ebnen.
	Hauptaufgaben: 1. Literaturrecherche: Erforschung von Sicherheitssensoren in der Robotik, mit Schwerpunkt auf der Airskin-Technologie.2. Verstehen der Airskin-Sicherheitssensorik: Untersuchung der Prinzipien und Anwendungen von Airskin-Sensoren.3. Entwurf und Simulation: Vorschlag eines integrierten Airskin-Sensordesigns für einen mobilen Manipulator sowie Bewertung seiner Effektivität mittels Simulation.4. Bewertung der Leistung: Bewertung der integrierten Airskin-Sensoren im Vergleich zu herkömmlichen Sicherheitsmethoden.5. Optimierung und Empfehlungen: Optimierung des integrierten Sensordesigns auf der Grundlage von Simulationen und Überlegungen aus der Praxis, mit Empfehlungen für die praktische Umsetzung.
	Initial situation  Problem statement: Traditional robotic systems commonly deploy safety sensors such as force-torque sensors in joints or lidar/Ladar sensors on moving parts to prevent collisions and ensure user safety. Alternatively, some systems utilize Airskin safety sensors placed on the robot's exterior. However, there is a gap in knowledge regarding the integration of Airskin sensors within the body of the robot, specifically in the arm and manipulator components. This innovative approach seeks to explore the potential advantages and challenges associated with embedding Airskin safety sensors directly into the design of a mobile manipulator.
	Objective: The primary goal of this master thesis is to investigate and develop a novel method for integrating Airskin safety sensors within the body of a mobile manipulator. The research aims to enhance safety measures during human-robot interactions by exploring the advantages of having these sensors incorporated directly into the robotic structure. By achieving this, the study intends to contribute to the evolution of robotic systems with improved safety features, paving the way for more seamless and secure collaborative operations.
	Maintasks: 1. Literature Review: Explore safety sensors in robotics, with a focus on Airskin technology.2. Understanding Airskin Safety Sensors: Investigate principles and applications of Airskin sensors.3. Design and Simulation: Propose integrated Airskin sensor design for mobile manipulator and assess its effectiveness through simulation.4. Performance Evaluation: Evaluate integrated Airskin sensors against traditional safety methods.5. Optimization and Recommendations: Optimize integrated sensor design based on simulation and real-world considerations, providing recommendations for practical implementation.
	Schlagwörter DE: Mobile Robotik / Mensch-Roboter-Interaktion / Konstruktion / Personensicherheit
	Schlagwörter EN: 
	Fachgebiete: Mobile robotics / human-robot interaction / construction / safety
	Sonstige Studienrichtung: 
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