Assistenzrobotik fur den Werkstattbereich

(Thuringer Forschergruppe SONARO)

Zielstellung

* Realisierung einer smarten Ubergabe/Ubernahme von Gegenstanden im Werkstattbereich
(Ubergabe von Werkzeugen von einem Mitarbelter zum anderen durch ein mobiles

Assistenzsystem)

e komplexe Anforderungen an das Assistenzsystem: \Wahrnehmung von Personen und
Objekten, Erkennung des Unterstutzungsbedarts, Planung und Austuhrung der robotischen
Greif- und Ubergabebewegungen
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* Entwicklung innovativer Vertahren zur hochgenauen Objektlokalisation von handgehaltenen
Gegenstanden auf Basis von 2-D- und 3-D-Bilddaten

* Nutzung von Deep-Learning-Vertahren in Kombination mit klassischen Optimierungs-
vertahren fur 3-D-Punktewolken

Ergebnisse

* echtzeitfahige Lokalisation angelernter Werkzeuge tur eine nachgelagerte Griffplanung und
sichere Ubernahme durch das Roboterassistenzsystem

* |[ntegration der Algorithmen in die Roboter-Software-Umgebung MIRA (MetraLabs GmbH)
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