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Profil & Zusammenfassung der Forschungsleistung

Meine Forschung verbindet Regelungstheorie, dynamische Optimierung und die Biomechanik der oberen
menschlichen Extremitäten, um menschenbezogene robotische Trajektoriengeneratoren zu entwickeln. In-
dem meine Frameworks modellieren, wie sich menschliche Bewegungsprofile dynamisch an physisches und
visuelles Roboterverhalten anpassen, optimieren sie räumliche Aushandlungsmuster (Spatial Negotiation)
und steuern kollaborative Trajektorien bei direkter physischer Mensch-Roboter-Interaktion.

Bibliometrische Übersicht

♦ Gesamtzahl indexierter Publikationen: 11 wissenschaftliche Arbeiten (3 Fachzeitschriften, 6
Konferenzbeiträge, 2 aktive Preprints)

♦ Forschungsförderung: Aktiver wissenschaftlicher Mitarbeiter in mehreren von der Deutschen
Forschungsgemeinschaft (DFG) geförderten Projekten

♦ Institutionelle Anbindung: Kooperative Promotion der Technischen Universität München (TUM)
& der Hochschule Coburg

♦ Akademisches Engagement: Mitherausgeber (Associate Editor) für den IEEE International
Workshop on Advanced Robotics (ARSO 2026)
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