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Initial Situation

Modern robot systems are increasingly
faced with complex tasks that require
the use of advanced algorithms for mo-
tion and gripping planning. This enables
industrial robots to operate without col-
lisions in confined workspaces and take
on increasingly versatile manufacturing
tasks.

However, these algorithms must be
tested and validated in simulation envi-
ronments before they can be used in
real production.

Creating such simulation scenes manu-
ally is very time-consuming and limits
the variety of situations that can be
tested. However, in order to evaluate
new planning algorithms realistically
and systematically, many different in-
dustrial scenarios that are as realistic as
pOSSIble are required.

Nvidia Physical Al Dataset

Date: 11.02.2026

The Construct, Domain Randomization Course

Objective

The aim of this work is to develop a
methodology for the automated genera-
tion of synthetic simulation environ-
ments for industrial robots.

The generated environments should re-
flect various industrial scenarios and be
usable for evaluating motion or grasp
planning algorithms.

Finally, implementation in existing sim-
ulation frameworks (e.g., Gazebo,
Nvidia Isaac Sim, Blender, etc.) should
be carried out.

iROS2 @@
@2 @blender"

NVIDIA.
Page 1/2



Institute for Machine Tools and Industrial Management (iwb)
TUM School of Engineering and Design
Technical University of Munich

Requirements Profile

¢ Structured approach to work

¢ Prior knowledge of robotics

¢ Prior knowledge of ROS(2) advanta-
geous

¢ Good programming skills in Python
or C++

* Motivation and initiative

e Ability to solve problems inde-
pendently

¢ Work can also be done from home

Application

Please send your application in German
or English to the contact below from a
TUM email address. The following doc-
uments must be included with your ap-
plication:

* A short cover letter,

* arecentresume,

* arecent transcript of records,

¢ if applicable, references to previous
work at the iwb.

Thank you for your application!

Contact

M. Sc. Julian Muller

Department Assembly Technology and
Robotics

julian.mueller@iwb.tum.de
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Ausgangssituation

Moderne Robotersysteme stehen zu-
nehmend vor komplexen Aufgaben, die
den Einsatz fortgeschrittener Algorith-
men fir Bewegungs- und Greifplanung
erfordern. Dadurch kénnen Industriero-
boter kollisionsfrei in engen Arbeitsrau-
men agieren und immer vielseitigere
Fertigungsaufgaben tibernehmen.

Diese Algorithmen missen jedoch in Si-
mulationsumgebungen getestet und va-
lidiert werden, bevor sie in der realen
Produktion eingesetzt werden kdénnen.

Das manuelle Erstellen solcher Simula-
tionsszenen ist sehr zeitaufwandig und
limitiert die Vielfalt der getesteten Situ-
ationen. Um neue Planungsalgorithmen
realistisch und systematisch zu bewer-
ten, sind jedoch viele verschiedene,
moglichst realistische industrielle Sze-
narien erforderlich.
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Zielsetzung

Ziel dieser Arbeit ist die Entwicklung ei-
ner Methodik zur automatisierten Er-
zeugung synthetischer Simulationsum-
gebungen fir Industrieroboter.

Die generierten Umgebungen sollen
verschiedene industrielle Szenarien wi-
derspiegeln und zur Evaluation von Be-
wegungs- oder Greifplanungsalgorith-
men genutzt werden kdnnen.

AbschlieRend soll eine Umsetzung in
bestehende Simulationsframeworks
(z. B. Gazebo, Nvidia Isaac Sim, Blen-
der, etc.) implementiert werden.
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Anforderungsprofil

e Strukturierte Arbeitsweise

¢ Vorkenntnisse in der Robotik

* Vorkenntnisse in ROS(2) vorteilhaft

¢ Gute Programmierkenntnisse in Py-
thon oder C++

¢ Motivation und Eigeninitiative

* Selbststandige Problemlosungsfa-

higkeit

¢ Bearbeitung auch aus dem Home-
Office mdglich

Bewerbung

Die Bewerbung erfolgt bitte an den un-
ten genannten Kontakt auf Deutsch
oder Englisch und von einer TUM-
Mailadresse. Folgende Unterlagen sind
einer Bewerbung anzufligen:

* Ein kurzes Anschreiben,

¢ ein aktueller Lebenslauf,

¢ ein aktueller Notenauszug,

¢ ggf. Referenzen zu Vorarbeiten am
iwb.

Vielen Dank fur Ihre Bewerbung!

Kontakt

M. Sc. Julian Miiller

Abteilung Montagetechnik und Robotik
julian.mueller@iwb.tum.de

Datum: 11.02.2026
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