
Ausschreibung: Bachelor- / Masterarbeit
Digitale Modellfabrik – Robotik, Bildverarbeitung und Automatisierung

Kamerabasierte Erkennung und Anfahrt der Greifposition eines Werkstücks in der Digitalen
Modellfabrik

Ausgangssituation und Ziel

In der Digitalen Modellfabrik soll ein Roboter mithilfe der am Greifer
montierten Kamera ein Werkstück erkennen, dessen Greifpunkt bestimmen
und den Greifvorgang automatisiert ausführen. Die vorhandene Aufgaben-
beschreibung sieht vor, die Entwicklungsumgebung für Bildverarbeitung in
Betrieb zu nehmen, den Werkstückträger beziehungsweise das Werkstück
samt Greifpunkt zu erkennen, den Roboter an diese Position zu führen und
das Werkstück anschließend an eine definierte Position zu verfahren.

Ziel der Arbeit ist ein reproduzierbarer Demonstrator, der Bildverarbeitung
und Roboterbewegung zu einer durchgängigen Pick-and-Place-Funktion ver-
bindet.

Aufgabenstellung

• Analyse der bestehenden Roboterzelle, Greifkamera, Beleuchtungssi-
tuation und Schnittstellen zur Robotersteuerung.

• Inbetriebnahme und Dokumentation der Entwicklungsumgebung für
die Bildverarbeitung.

• Entwicklung eines Verfahrens zur Erkennung des Werkstückträgers
bzw. Werkstücks im Kamerabild.

• Bestimmung einer geeigneten Greifposition und Umrechnung der Bild-
information in ein für den Roboter nutzbares Koordinatensystem.

• Umsetzung der Roboterbewegung zum erkannten Greifpunkt inklusive
Greifvorgang und Ablage an einer definierten Zielposition.

• Experimentelle Untersuchung von Genauigkeit, Wiederholbarkeit, Stör-
anfälligkeit und Grenzen des Verfahrens.

Roboter mit Greifer und integrierter Greifkamera

Beispiel: Werkstückträger mit markiertem Greifpunkt
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Erwartete Ergebnisse

• eingerichtete und dokumentierte Bildverarbeitungsumge-
bung,

• Verfahren zur robusten Erkennung von Werkstückträger,
Werkstück und Greifpunkt,

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

• automatisierter Demonstrator zum Anfahren, Greifen und
Ablegen des Werkstücks,

• Versuchsprotokolle mit Aussagen zu Genauigkeit, Wieder-
holbarkeit und Einschränkungen,

• technische Dokumentation als Grundlage für weitere Ar-
beiten in der Digitalen Modellfabrik.

Anforderungen und Rahmenbedingungen

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 vollständige industrielle Produktlösung
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