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Motivation
Was existiert bereits?
Was ist der Stand der Forschung?

Ziel der Arbeit

Vorarbeiten
Semester 1
Semester 2
Semester 3

Weiteres Vorgehen

Risiken

Zusammenfassung und Ausblick
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Risiko 1

Risiken und Nebenwirkungen

Risiko Greifvorgang aufgrund einer zu niedrigen
Lokalisierungsgenauigkeit nicht durchführbar

Nebenwirkung Komplette Codeüberarbeitung
I Z.B.: Dimensionserhöhung der Merkmale → Geschwindigkeitsverlust

I Z.B.: Rein iterative Posenbestimmung → Geschwindigkeitsverlust

Bewertung Geringe Eintrittswahrscheinlichkeit | Großer
Schaden
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Risiken und Nebenwirkungen

Risiko Hardwareschaden → Katana-Knickarm muss
erneut eingeschickt werden

Nebenwirkung Keine Praxistests möglich
Bewertung Mittlere Eintrittswahrscheinlichkeit | Mittlerer

Schaden
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Zusammenfassung und Ausblick

I Identifikation
I Welche Gegenstände befinden sich im

aktuellen Kamerabild?
I Lokalisierung

I Wie ist die relative räumliche Orientierung?
I Roboter ↔ Gegenstand

I Manipulation
I Räumliche Bewegung des Gegenstandes
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Vielen Dank

für Ihre Aufmerksamkeit!
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