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Beschreibung:

Um einem Roboter zu ermöglichen unbekannte Gegenstände greifen zu können, 
werden häufig Verfahren verwendet, welche auf Basis der Kameradaten Greifposen 
schätzten. Diese Verfahren bestimmen die Greifposen meist nur auf Basis eines 
Tiefenbildes oder einer Punktwolke. Im Falle eines Tiefenbildes, wird zudem nur ein 
Rotationsparameter (Rotation um Kameraachse) für die Orientierung der Greifpose 
bestimmt, was die möglichen Greifposen stark einschränkt.

Aufgabenstellung:
• Zusammenführen der vorhandenen Codebase (Python) der beiden Verfahren
• Training eines monolithischen Modells
• Evaluierung verschiedener Kodierungen der Greiforientierung
• Ausarbeitung von Präsentationen für den Eröffnungs-, und Abschlussvortrag 
• Anfertigen der Arbeit entsprechend der Vorgaben des FG NI&KR

Beispiel einer bildbasierten

Greifposenschätzung

Daher soll im Rahmen dieser Arbeit, neben 
einer Greifposenschätzung auf Basis von 
RGB-D Daten auch erweiterte 
Parametrisierungen für die Orientierung der 
geschätzten Greifposen erprobt werden. 
Dabei soll auf dem EMSANet [1] aufgebaut 
werden und dieses durch die 
Greifposenschätzung aus [2] erweitert 
werden.
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