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CAD Modelle werden von Rapid Manufacturing Verfahren wie CNC-Frasen oder 3D-Druck
genutzt, um automatisiert einzelne Bauteile direkt zu fertigen. Das automatisierte
Zusammenbauen dieser Bauteile zu einer kompletten Baugruppe mittels Robotern ist allerdings
noch nicht mdglich.

Ein Problem ist die Extraktion der bendtigten Informationen aus der CAD Datei: Diese wird durch
unterschiedliche — meist proprietdre — Dateiformate sowie verschiedene Mdglichkeiten, eine
Baugruppe zu modelliere, erschwert. Unser Ansatz beruht daher auf der direkten Analyse der
Geometrie der CAD Modelle.

Deine Aufgabe ist die Implementation bzw. der Vergleich verschiedener Verfahren, um
Assembly Features in CAD Modellen zu erkennen. Beispiele fir solche Features sind
verschiedene Locher (siehe Bild unten), Zahnradzéhne oder Gewinde. Jedes Feature ist dabei
mit einer Roboterfahigkeit verbunden, welche fur den Umgang mit diesem Feature geeignet ist.
Konkret bendtigt z.B. ein Gewinde eine Schraubféhigkeit und ein Loch eine Peg-in-Hole
Fahigkeit. Zusammengefasst mochten wir einen Roboter befahigen unbekannt Bauteile, welche
jedoch bekannten Assembly Features aufweisen, automatisiert zusammenzubauen.

Du bist ein/fe Masterstudent/in in der Fachrichtung Informatik, Elektrotechnik oder
Maschinenbau; hast ein hohes Mal} an Selbstmotivation; sowie gute Programmierkenntnisse in
Python und / oder C++. Darliber hinaus begeisterst du dich fir die Robotik und maschinelles
Lernen. Dann bieten wir dir die Mdglichkeit, eine Abschlussarbeit in einem interessanten und
praxisnahen Themenfeld zu bearbeiten. Schwerpunkte der Arbeit kdnnen individuell nach deinen
Qualifikationen und Neigungen abgesprochen werden.

Sollten wir dein Interesse geweckt haben, dann melde dich bei Alexander Cebulla
(alexander.cebulla@kit.edu) fir mehr Details.
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