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In der modernen Fertigungsindustrie — insbesondere im Bereich der Mensch-Roboter-
Kollaboration — kommt der prazisen und robusten 6D-Posenbestimmung fir flexible
Automatisierungslosungen eine entscheidende Bedeutung zu. Um die Eignung
aktueller Verfahren flr industrielle Einsatzfalle zu bewerten, sind spezifische Test- und
Trainingsdaten erforderlich.

Ziel dieser Arbeit ist die Entwicklung eines Algorithmus zur automatischen Erkennung
und Analyse von Objektsymmetrien in solchen Datensatzen. Der Algorithmus soll
sowohl diskrete als auch kontinuierliche Symmetrieachsen identifizieren kénnen.
Dabei wird ausschliellich die Geometrie der Objekte, nicht jedoch deren
Oberflachentextur, berlicksichtigt.

Die Arbeit umfasst unter anderem:

» Recherche bestehender Ansatze zur automatischen Symmetrieerkennung
= Definition von Anforderungskriterien an den Algorithmus

= Entwicklung und Implementierung des Algorithmus in Python

= Validierung anhand bereitgestellter Testdaten

Selbststandiges und strukturiertes Arbeiten

Programmierung in Python Nach Absprache
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