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Hintergrund

Die Versorgung mit medizinischer Fachexpertise ist in vielen Gebieten
der Welt aufgrund einer Zentralisierung der Gesundheitssysteme sowie
mangelhafter Infrastruktur eingeschrankt. Zudem besteht ein Mangel
an spezialisierten Arzt:innen-und Pflegekraften. Ziel sollte der Aus-
gleich der Dysbalance zwischen Ballungsrdumen und landlichen Gebie-
ten sein, wozu mobile Datenubertragungstechnologien einen wichtigen
Beitrag leisten kdnnen. 6G bietet die Voraussetzungen, medizinische
Teleprasenz und hochpréazise Telediagnostik zuermdglichen. Im Pro-
jekt 6G-life soll unter anderem ein Demonstrator flr ein robotisches
Teleoperationssystem im 6G-Testbed entwickelt werden, welches fir
eine diagnostische Auskultationgertstet und einer klassischen, per-
soénlichen Untersuchung gleichgestellt ist.

Aufgabenstellung

Ziel der Arbeit ist die Entwicklung einer containerbasierten Steuerung
fur ein robotisches Teleoperationssystem unter Nutzung von fusionier-
ten Sensordaten. Hierfiir soll zun&chst eine ausfihrliche Literatur-
recherche zugangigen Steuerungskonzepten in ROS sowie zur Fusion
von Sensordatendurchgefiihrt werden.Vorhandene Lésungsansatze
sollen im n&chsten Schritt bewertet und verglichen werden. Darauf ba-
sierend sollen Funktionskonzeptefir eine containerbasierte Steue-
rungsarchitekturerarbeitet und unter Einbindung mehrerer Kamera-
sensoren am Demonstrator implementiert werden. AbschlieBend soll
das ausgearbeitete System mittels geeigneter Funktionsversuche hin-
sichtlich Flexibilitdt/Latenz/Kommunikationsfahigkeit evaluiert wer-
den.

Teilaufgaben

Im Rahmen der Arbeit sollen folgende Punkte behandelt werden:
e Literaturrecherche zuROS,Cloud Robotics,Sensordatenfusion
¢ Bewertung und Vergleich vorhandener Losungsansatze

¢ Erarbeitung von Konzeptenflr eine containerbasierte ROS-Ar-
chitekturmit Integration mehrerer Kamerasensoren

¢ Implementierung der Konzepte am Demonstrator

¢ Design, Durchfihrung und Evaluation von Funktionstestshin-
sichtlich Flexibilitdt/Latenz/Kommunikationsfahigkeit
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