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Kamerabasierte Erkennung und Anfahrt der Greifposition eines Werkstlicks in der Digitalen

Modellfabrik

Ausgangssituation und Ziel

In der Digitalen Modellfabrik soll ein Roboter mithilfe der am Greifer

montierten Kamera ein Werkstlick erkennen, dessen Greifpunkt besti

und den Greifvorgang automatisiert ausfiihren. Die vorhandene Aufgaben-
beschreibung sieht vor, die Entwicklungsumgebung fir Bildverarbeitung in

Betrieb zu nehmen, den Werksticktrager beziehungsweise das Wer

samt Greifpunkt zu erkennen, den Roboter an diese Position zu fihren und

das Werkstlick anschlieBend an eine definierte Position zu verfahren.

Ziel der Arbeit ist ein reproduzierbarer Demonstrator, der Bildverarbeitung

und Roboterbewegung zu einer durchgéngigen Pick-and-Place-Funkti
bindet.
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» Analyse der bestehenden Roboterzelle, Greifkamera, Beleuchtungssi-

tuation und Schnittstellen zur Robotersteuerung.

* Inbetriebnahme und Dokumentation der Entwicklungsumgebung far

die Bildverarbeitung.

« Entwicklung eines Verfahrens zur Erkennung des Werkstuckt
bzw. Werkstiicks im Kamerabild.

» Bestimmung einer geeigneten Greifposition und Umrechnung der Bild-

information in ein fir den Roboter nutzbares Koordinatensyste

» Umsetzung der Roboterbewegung zum erkannten Greifpunkt inklusive

Greifvorgang und Ablage an einer definierten Zielposition.

» Experimentelle Untersuchung von Genauigkeit, Wiederholbarkeit, Stér-

anfalligkeit und Grenzen des Verfahrens.
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Beispiel: Werkstiicktrager mit markiertem Greifpunkt
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Validierung: Position, Wiederholbarkeit, Fehlerfalle

Erwartete Ergebnisse

Anforderungen und Rahmenbedingungen

« eingerichtete und dokumentierte Bildverarbeitungsumge-
bung,

» Verfahren zur robusten Erkennung von Werkstlcktrager,
Werkstlck und Greifpunkt,

« Kalibrier- bzw. Transformationskonzept zwischen Kamera-
und Roboterkoordinaten,

 automatisierter Demonstrator zum Anfahren, Greifen und
Ablegen des Werkstticks,

 Versuchsprotokolle mit Aussagen zu Genauigkeit, Wieder-
holbarkeit und Einschrankungen,

+ technische Dokumentation als Grundlage flr weitere Ar-
beiten in der Digitalen Modellfabrik.

Vorkenntnisse Interesse an Robotik, Bildverarbeitung,
Python/C++ und
automatisierungstechnischen Anlagen

Methoden Kamerakalibrierung, Objekterkennung,
Koordinatentransformation, Test und
Validierung

Umfang Umsetzung an der vorhandenen Anlage der

Digitalen Modellfabrik; Start nach Absprache

Abgrenzung  keine zertifizierte Sicherheitsfunktion und
keine vollstandige industrielle Produktlésung
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