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Vision-gestutzte roboterbasierte
Montage von Leitungen (BA/SA)

Ausgangssituation

Im Forschungsprojekt RolLei unter-
suchen wir am iwb, wie Robotersys-
teme flr das Verlegen von defor-
mierbaren Leitungen — z. B. Kabel-
baumen — befahigt werden kdnnen.

Ziel der Arbeit

Ziel der Arbeit ist die Entwicklung
einer Anwendung fur das Einclip-
sen von Leitungen auf Basis von
Videodaten.

Arbeitspakete

e Entwicklung eines Clips-Skills

e Implementierung einer Pipeline
zur Verwendung von SAM2 fir

das Detektieren von Leitungen
in Videodaten.

Entwicklung einer Methode zur
Parametrierung des Clips-Ski-
lls aus den Videodaten.
Validierung der Anwendung
am realen Robotersystem.

Anforaeru ngsprofil

Erfahrung mit relevanter Pro-
grammiersprache (Python, C++,
...)und Linux

Erfahrung mit ROS (Robot Ope-
rating System) von Vorteil
Selbststandige, strukturierte und
I6sungsorientierte Arbeitsweise
Sehr gute Deutsch- oder Eng-
lischkenntnisse
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