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Die Industrie ist auf effiziente und genaue
Inspektionssysteme angewiesen, um die
Qualitat ihrer Produkte sicherzustellen und den
Produktionsprozess zu optimieren. Roboter-
gefuhrte visuelle Inspektionssysteme
spielen dabei eine wichtige Rolle. Allerdings
kénnen Messunsicherheiten die Effizienz und
Genauigkeit dieser Systeme beeintrachtigen.

Um mit der Unsicherheit umgehen zu kdnnen,
muss geklart werden, welche Arten von
Unsicherheiten es gibt. Eine weitere zentrale
Frage ist, wie und warum sich diese auf die
Unsicherheit der Messergebnisse auswirken
und wie sich diese quantifizieren lassen. Daher
soll in dieser Arbeit der aktuelle Stand der
Technik hinsichtlich der Messunsicherheiten
in robotergefiuhrten visuellen
Sensorsystemen analysieret werden. Darauf
aufbauend sollen Strategien und Techniken zur
Quantifizierung der Messunsicherheit in diesen
Systemen erarbeitet werden, sowie Ansatze
zur Reduktion der Messunsicherheit.

Individuelle Schwerpunkte kénnen wir gerne
in einem personlichen Gesprach abstimmen!

» Literaturrecherche im Bereich
Messunsicherheiten roboter-gefuhrter
visueller Sensorsysteme

» Entwicklung von Strategien und Techniken
zur Quantifizierung der Einflussfaktoren auf
die Messunsicherheit

» Ansatz zur Reduktion der Unsicherheit der
Messergebnisse

WEITERE INFORMATIONEN

= Beginn: ab sofort
» Dauer: 3-6 Monate

» Fachrichtungen: Maschinenbau,
Wirtschaftsingenieurwesen oder ahnliche

= Bendtigte Unterlagen: Lebenslauf und
Notenauszug

= Virtuelle Betreuung moglich
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