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Lernbasierte Planung mobiler Roboterflotten
in gemeinsam mit Menschen genutzten Umgebungen

Ausgangssituation

Demografischer Wandel, Fachkraftemangel, steigende Lohn-
kosten und die Deglobalisierung erhéhen den Bedarf an
flexibler Automatisierung in der Intralogistik. Autonome
mobile Roboter kdnnen Transportprozesse tibernehmen und
dabei in Arbeitsumgebungen eingesetzt werden, die sie mit
Menschen teilen. Die Planung solcher Roboterflotten muss
daher neben Effizienz und Zuverlassigkeit auch Sicherheit
und die Interaktion mit Menschen bericksichtigen.

Die Verbindung von Kl und Robotik eroffnet neue Moglich-
keiten fiir eine anpassungsfahige Flottenplanung. Insbeson-
dere maschinelle Lernverfahren wie Reinforcement Learning
bieten Ansatze, um Entscheidungen in dynamischen Umge-
bungen zu erlernen und auf veranderte Transportbedarfe
sowie menschliche Bewegungen zu reagieren.

Zielsetzung der Arbeit

e Analyse bestehender Methoden der Flottenplanung und geeigneter Lernverfahren

o Entwicklung und simulationsgestitzte Umsetzung eines lernbasierten Planungsansatzes unter Bertcksich-

tigung menschlicher Bewegungen

e Bewertung von Transportleistung, Anpassungsfahigkeit und Mensch-Roboter-Konflikten im Vergleich zu

einem Referenzverfahren
e Diskussion der Ubertragbarkeit auf industrielle Anwendungen und der Grenzen der Simulation

Ihr Profil

e Studium eines technischen Studiengangs

e Interesse an Robotik, KI und Intralogistik

e Erste Programmierkenntnisse (z.B. Python)

e Erfahrungen mit maschinellem Lernen oder Simulation von Vorteil

o Selbststandige, strukturierte Arbeitsweise und Bereitschaft zur Einarbeitung in neue Methoden

Bewerbung

Bitte senden Sie Ihre Bewerbung (kurzer Lebenslauf, Notenspiegel, kurze Motivation) als PDF-Datei per E-Mail an

kilian.probst@tum.de.
Wir freuen uns auf lhre Bewerbung!
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