Masterarbeit

« Sensorbasierter Orientierungssinn
mit Entscheidungsbaumen »
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Orte zu erkennen, lasst sich mit ML, z. B. mit Entscheidungsbdumen oder kiinstlichen neuronalen Netzen,
in einem Sensormodul mit leistungsschwachem Mikrocontroller und mehreren Sensoren nachbilden. Das
kann fiir Transportboxen mit integrierten batteriebetriecbenen Sensormodulen eingesetzt werden, die immer
wieder auf fast gleichen Wegen durch eine Fabrik transportiert werden. Eine Masterarbeit hat bereits ge-
zeigt, dass das mit Entscheidungsbdumen oder kiinstlichen neuronalen Netzen moglich ist.

Ziele der Arbeit

Das Ziel der ausgeschriebenen Masterarbeit ist es zu untersuchen, wie Entscheidungsbdume (bzw. Ent-
scheidungswilder) eingesetzt werden kdnnen, um einem sensorbasierten Orientierungssinn in einem Sen-
sormodul zuverléssig, fehlertolerant, realitdtsnah und energiesparend fiir Transportboxen in Fabriken
umzusetzen. Es soll mit der oben gezeigten Architektur zumindest begonnen werden. Ein wichtiger
Schwerpunkt ist die Wahl geeigneter Features. Orte sollen zuverldssig erkannt werden. Fehlertoleranz soll
ermdglichen, nach einer falschen Ortung einige Zeit spéter wieder richtige Orte zu erkennen. Griinde fiir
fehlende Zuverlassigkeit und Fehlertoleranz sollen analysiert und an Beispielen verstanden werden. Ein
niedriger Energiebedarf der Sensormodule ist notwendig, da diese {iber ein Jahr mit einem Batteriesatz
betrieben werden sollen. Energiesparen soll in theoretischen Uberlegungen und Untersuchungen beriick-
sichtigt aber nicht experimentell untersucht werden. Praktische Experimente sollen auf einem PC in der
Sprache Python mit der ML-Bibliothek Scikit-Learn durchgefiihrt werden. Der Fabriksimulator Cop-
peliaSim soll zu Generierung von Trainings- und Testdaten fiir das maschinelle Lernen eingesetzt werden.
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