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Abb. 1: Regelungsaufbau eines Soft Exosuits am Beispiel des
Kniegelenks [1]

Als Grundlage fiir die Entwicklung einer neuen Generation aktiver Kieferge-
lenksorthesen fiir TMD sollen nachstehende Ziele in dieser Arbeit verfolgt wer-
den (in enger Zusammenarbeit mit der Klinik fiir Mund-, Kiefer-, Plastische Ge-
sichtschirurgie der Goethe-Universitit Frankfurt (Prof.Dr.Dr. Sader) und dem

Fachgebiet Mess- und Sensortechnik der TU Darmstadt (Prof.Dr. Kupnik)): Abb. 2: lllustration einer méglichen
Orthesenstruktur
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Ziele und Aufgaben

e Literaturrecherche zu bestehenden Ansitzen zur Regelung von Soft Exosuits zur Bewegungsunterstiit-
zung von GliedmaBen

e Diskussion moglicher Ansitze fiir Soft Exosuit Kiefergelenksorthesen und deren Aktuierung

e Simulative Validierung von Ansitzen zur Regelung von Soft Exosuits entsprechend entwickelter Kenn-
grolen

e Konzipieren und ggf. Aufbau eines ersten Teststands zur Evaluation von Regelungsansétzen von Soft
Exosuits in Hinblick auf den Einsatz als Kiefergelenksorthese

Gewlinschte Qualifikation

e Veranstaltungen: Grundlagen der Robotik, Computational Engineering & Robotik
e Programmierkenntnisse: C++, Matlab/Octave
Beginn: ab sofort moglich
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