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Roboterbasierte Bestlickung defor-
mierbarer Gestelle durch Reinforce-
ment Learning (BA/SA/MA)

Ausgangssituation

Zur Steigerung der Flexibilitat und
Skalierbarkeit von Automatisie-
rungslésungen wird am iwb an der
Steigerung der Autonomie industri-
eller Robotersysteme geforscht.
Bestehende Ansatze zur Roboter-
programmierung sind allerdings
nicht auf den Einsatz in der varian-  Anforderungsprofil
tenreichen Produktion ausgerichtet.

¢ Gute Python-Kenntnisse
Zielsetzung

Ziel der Arbeit ist die Modellierung
eines Bestlickungsprozesses flr

e Erfahrung mit Deep Rein-
forcement Learning

das simulative Reinforcement Lear- o Ggf. Erfahrung mit NVIDIA
ning. Zunachst wird der reale Be- Omniverse, z.B. Isaac
stickungsprozess analysiert. An- Sim/Lab/Gym

schlie3end wird ein Grobkonzept

fur die roboterbasierte Bestlickung

entwickelt. Schlie3lich werden ge- Kontakt

eignete Reinforcement Learning M. Sc. Christian Starosczik
Strategien ausgewahlt, in NVIDIA Themengruppe

Isaac Lab umgesetzt und simulativ. Montagetechnik und Robotik
evaluiert. christian.starosczik@iwb.tum.de


mailto:christian.starosczik@iwb.tum.de

