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Fir die Greifoperation von Mobilen Robotern sind hohe Anforderungen im
Millimeterbereich an die Positionsgenauigkeit erforderlich, um eine erfolgreiche
Greifoperation sicherzustellen. Dazu werden im Bereich der Mobilen Robotik haufig
visuelle Referenzmarker (siehe ArUco-Marker oder April-Tag) verwendet, die von
einer am Roboter angebrachten Kamera erkannt werden und deren Position relativ
zur Kamera ermittelt wird. Die visuelle Referenzierung anhand von
Referenzmarkern geniigt bislang aber nicht den Anforderungen an die hohe
Positionsgenauigkeit und soll durch die Verwendung der Methoden Kinstlicher
Intelligenz verbessert werden.

Fir die Bearbeitung der Aufgabe soll zundchst eine Recherche zu géngigen
Referenzierungsverfahren in der Mobilen Robotik durchgeflihrt werden.
Anschlief3end soll eine eigenstandige Einarbeitung in die Kinstliche Intelligenz mit
dem Schwerpunkt des Trainings Neuronaler Netze in Python stattfinden. Ziel der
Arbeit ist es, ein Neuronales Netz in einem bestehenden Testaufbau in der Lern-
und Forschungsfabrik (LFF) zu trainieren und dadurch die erfolgreiche
Greifoperation eines Mobilen Roboters zu erreichen.

* Recherche zu gangigen Referenzierungsverfahren in der Mobilen Robotik
* Einarbeitung in das Training Neuronaler Netze mit Python

e Trainieren eines Neuronales Netzes in der LFF an einem bereits bestehenden
Demonstrator

» Validierung der Funktionalitat in einer Greifanwendung des Mobilen Roboters
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