Thema:

Bild:

Kamerabasierte Echtzeit-Linienerkennung zur Kautigrund Navigation in einer industriellen Umgebung

Beschreibung:

Roboter navigieren heutzutage in industriellen Ubgpgen. Dazu nutzen sie natirliche oder kinstliche
Landmarken. Fahrwege werden dabei von Nutzernemisfpen Werkzeugen dem System bekanntgegeben.
In industriellen Umgebungen sind aus Griinden dégifsschutzes Fahrwege durch Bodenmarkierungen
gekennzeichnet. Oft haben hier unterschiedlichbdraunterschiedliche Bedeutungen.

Ziel dieser Arbeit ist eine Echtzeit-Linienerkemgumit der entsprechenden raumlichen Zuordnungebersil
auf einer 2D-RGB-Kamera. Die Bodenmarkierungeresoih Farbe, Form und Position erkannt und kartiert
werden. Die Erkennung soll in dem Kion-Robotik-@ystRACK (C++ Framework) umgesetzt werden. Es
kann zuséatzlich auf Positions-, Scanner- und OdéenBiaten zurtickgegriffen werden.

Unternehmen:

STILL ist fihrend in der Entwicklung von autonomBransportrobotern in der Intralogistik mit Sitz in
Hamburg. Die Abschlussarbeit oder auch Praktikd sirder Abteilung Technology and Innovation
angesiedelt. Hier werden die Produkte der Zukumtfivieekelt und an interessanten Aufgabenstellungen
geforscht. Die Zusammenarbeit zwischen Universitéited Industrie ist hier ein Schwerpunkt der Arbejt
die in Forschungsprojekten stattfinden, u.a. QBW¥o es um robotisches Greifen geht.

Kontakt: Bewerbungen amww.still.de/beruf-karriereuf die Stellenausschreibung in der Abteilung Tebtbgy &

Innovation. Bei Fragen wenden Sie sich bitte dieeikbengt.abel@still.deder an dennis.schuethe@still.de




Thema:

Bild:

Kamerabasierte Echtzeit-Labelerkennung zur Kanignund Navigation in einer industriellen Umgebung
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Beschreibung:

Roboter navigieren heutzutage in industriellen Ubugpggen. Dazu nutzen sie naturliche oder kinstliche
Landmarken. Lagerpositionen werden dabei von Notzespeziellen Werkzeugen dem System
bekanntgegeben.

In industriellen Umgebungen sind Regalplatze #m chanuellen Betrieb durch Label gekennzeichnet. Di
Label sehen dabei allerdings bei jedem Nutzer eamdsrs aus.

Ziel dieser Arbeit ist eine Echtzeit-Labelerkengumit der entsprechenden raumlichen Zuordnung tmasde
auf einer 2D-RGB-Kamera. Die Label sollen in Positund Kontext erkannt und kartiert werden. Die
Erkennung soll in dem Kion-Robotik-System RACK (CFramework) umgesetzt werden. Es kann
zusatzlich auf Positions-, Scanner- und Odemetedted zurlickgegriffen werden.

Die Erkennung lauft dabei auf einem mobilen Indasbboter und soll unter Echtzeitanforderungerhauc
wahrend der vorbeifahrt funktionieren

Unternehmen:

STILL ist fuhrend in der Entwicklung von autonomgransportrobotern in der Intralogistik mit Sitz in
Hamburg. Die Abschlussarbeit oder auch Praktikd sirder Abteilung Technology and Innovation
angesiedelt. Hier werden die Produkte der Zukumfiveckelt und an interessanten Aufgabenstellungen
geforscht. Die Zusammenarbeit zwischen Universitéted Industrie ist hier ein Schwerpunkt der Arbeit
die in Forschungsprojekten stattfinden, u.a. QBW¥o es um robotisches Greifen geht.

Kontakt: Bewerbungen amww.still.de/beruf-karrierauf die Stellenausschreibung in der Abteilung Tiedbgy &

Innovation. Bei Fragen wenden Sie sich bitte dieskbengt.abel@still.deder an dennis.schuethe@still.de




Thema: Mobile robot dynamic and kinematic caliloati
Bild:

Beschreibung:

In der heutigen mobile Robotik ist es sehr wichtiig, Gegebenheiten des Roboters zu kennen. Wieeredgs
Fahrzeug auf Kommandos? Wie kann dieses Verhaliegedtellt werden und in einer Simulation so
realitatsnah wie moglich umgesetzt werden? Zudemn Kéoer die Beschreibung des Fahrzeuges die
Regelung dessen optimiert werden.

Ziel ist die Aufstellung eines Fahrzeugmodells,ahek die Kinematik und auch die Dynamik des Falyzeo gut
wie moglich abbildet. Nach Erstellung des Modetil dieses mittels aufgezeichneter Daten kalibriert
werden und in einer Simulation eingebettet mit dealen Fahrzeugverhalten verglichen werden. Ogtiona
kann ein Regelalgorithmus entwickelt werden, um Behoter auf einem Pfad zu regeln und dabei
Bremsverhalten und Beschleunigungsverhalten beidlutigt.

Unternehmen:

STILL ist fuhrend in der Entwicklung von autonomeransportrobotern in der Intralogistik mit Sitz in
Hamburg. Die Abschlussarbeit oder auch Praktikd sirder Abteilung Technology and Innovation
angesiedelt. Hier werden die Produkte der Zukumtfiveekelt und an interessanten Aufgabenstellungen
geforscht. Die Zusammenarbeit zwischen Universitéited Industrie ist hier ein Schwerpunkt der Arbejt
die in Forschungsprojekten stattfinden, u.a. QBW¥o es um robotisches Greifen geht.

Kontakt: Bewerbungen amww.still.de/beruf-karrierauf die Stellenausschreibung in der Abteilung Tetbgy &
Innovation. Bei Fragen wenden Sie sich bitte dieeithengt.abel@still.deder an dennis.schuethe@still.de




