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Kl-basierte visuelle Erkennung
deformierbarer Leitungen fur die
roboterbasierte Montage (SA/FP/MA)

Ausgangssituation

Am iwb wird an der roboterbasier-
ten Montage deformierbarer Leitun-
gen geforscht, um Ergonomie,
Qualitat und Effizienz zu verbes-
sern. Das schwer vorhersagbare
Verhalten der Leitungen verursacht
Unsicherheiten, die eine robuste
Automatisierung erschweren.

. Y
Zielsetzung
Ziel der Arbeit ist die Entwicklung
eines topologiebasierten Ansatzes
zur Identifikation von Kabelbaum-
segmenten und zur Posenerken-
nung der Steckverbinder.

Mogliche Arbeitsinhalte

e Literaturrecherche

e Einarbeitung in eine bestehende
Segmentierungs-Pipeline

e Entwicklung eines Ansatzes zur
Identifikation von Teilansichten
des Kabelbaums

e Entwicklung einer 6D-Posener-
kennung von Steckverbindern

e Integration in eine effiziente
Pipeline

e Validierung des Ansatzes am re-
alen Robotersystem

Anforderungsprofil

e Strukturierte Arbeitsweise

e Gute Programmierkenntnisse

o Erfahrungen mit Computer Vi-
sion von Vortell

e Selbststandige
sungsfahigkeit
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