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Thema: Lokalisation von RFID Tags im Einzelhandel mittels eines
mobilen Serviceroboters
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Besondere Anforderungen:
Python, (Programmiererfahrung mit
C++ wunschenswert) =
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Aufgabenstellung:

Die Firma MetraLabs GmbH entwickelt und betreibt Inventur-
roboter fur den Einzelhandel. Diese sollen den Warenbestand
anhand der in den Produkten enthaltenen RFID Transponder = B e
(Tags) wahrend einer Messfahrt erfassen. Dabei werden die '
Transponder mittels mehrerer Antennen erfasst, wobei aus
der Signalstarke eine Abschatzung der Entfernung und sehr
grob auch der Richtung zur Antenne und somit zur
bekannten Roboterposition erfolgt [1][2]. Bislang werden die
Positionsschatzungen aus mehreren Messungen gewichtet
gemittelt, was zu erheblichen Unsicherheiten in der
geschatzten Position der RFID Tags flhrt.

Versuche mit dem Roboter haben gezeigt, dass die Empfangssignalstarke
neben weiteren nicht beeinflussbaren Faktoren auch von der Richtung der
Antenne zum Tag abhangt.

Ziel dieser Arbeit ist es, ein Verfahren zu entwickeln, welches iterativ die
triangulierte Positionsschatzung nutzt, um die Empfangsrichtung besser zu
schatzen und somit Uber die beobachtete Abhangigkeit auch die
Unsicherheit der Entfernungsmessung zu reduzieren. Somit sollte durch
die Nutzung probabilistischer Modellierung [5] und des Expectation
Maximization Algorithmus eine prazisere Positionsschatzung der RFID
Tags als durch eine einmalige Uberlagerung moglich sein.

Um diese Schatzung durchfiihren zu kénnen, missen zunachst
Modellparameter fur die winkel- und entfernungsabhangige
Empfangssignalstarke bestimmt werden.

Die Implementierung soll im Robotikframework MIRA erfolgen, wobei dabei
C++ oder Python genutzt werden kann.

Nachdem ein Algorithmus implementiert wurde soll dieser im Rahmen der
Arbeit ausfuhrlich bzgl. seiner Lokalisierungsgenauigkeit evaluiert werden.
Die Ergebnisse der Arbeit sind gemal} der Vorgaben des Fachgebiets
NI&KR in der schriftlichen Ausarbeitung sowie in Einfuhrungs- und
Verteidigungsvortrag anschaulich darzustellen.
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Fur weitere Recherchen zu verwendende Quellen:

* Elektronische Literaturdatenbank des FG NI&KR mit Recherchemdoglichkeiten
* Elektronische Konferenzproceedings Datenbank des FG NI&KR

* |EEE Recherchesystem (nur aus dem Uni-Netz bzw. via VPN)

* Google Scholar scholar.google.com

* Microsoft Academic Search academic.research.microsoft.com

* Proceedings der relevanten Konferenzen
(CVPR, ICCV, ECCV, BMVC, AVSS, ICPR, ICIP, IROS, ICRA, ...)
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