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Untersuchungen zum Einsatz von Multispektral-
Thema: kameras und 3D-Sensoren auf einem Schreitroboter
far die Reinigung von grofR¥flachigen Arealen

Die Reinigung von grofRflachigen Arealen z.B. Wiesen, StralRenrdndern, Stadien ist nach wie vor eine
sehr zeit- und personalaufwandige Tatigkeit. Mobile Schreitrobotereinheiten als Sensor- und
Manipulationsplattform bieten die Moglichkeit derartige Tatigkeiten auch in komplizierten
Umgebungen auszufiihren. Grundlage hierfir ist das Finden und die eindeutige Detektion der
Verunreinigung und die notwendige Routen- und Greifplanung. Hierfir soll eine
Schreitroboterplattform mit multispektralen Kamerasystemen, 3D-Sensorik und einer Greif- /
Sammeleinheit ausgestattet werden, um derartige Reinigungstatigkeiten auszufihren.

Magliche inhaltliche Schwerpunkte:

e Konzeption, Konstruktion der Sensor-, Greif-, und Ablageeinheit fir das Aufsammeln von
Verunreinigungen/Mill

e Integration von Multispektralkamerasystemen und 3D-Sensoren zur Mullidentifikation

e Algorithmen zur sicheren Millidentifikation auf der Basis von Multispektral- und 3D-
Bildddaten unter Nutzung von KI-Methoden

e Konzeption der Planung der Greifbewegung zum Aufsammeln

e Routenplanung fur die Mullsuche in einem Areal

o Test des Gesamtsystems

Die Aufgabenstellung kann an das jeweilige Qualifikationsziel angepasst werden.
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