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Rahmen: Das UNICARagil Projekt (http://www.unicaragil.de) be-
fasst sich mit der Entwicklung einer modularen Architektur für 
agile, autonome Fahrzeugkonzepte. Das Institut für Fördertech-
nik und Logistiksysteme entwickelt die Handhabungstechnik für 
ein automatisiertes Auslieferungsmodul für Pakete. 
 
Problemstellung: Um die notwendige Reichweite für die Paket-
handhabung mit einem verfügbaren Industrieroboter (UR10) zu 
erreichen, muss dieser auf einem Drehteller montiert werden. 
Hierdurch ergibt sich eine neue Kinematik. 
 

Aufgabe: Die Rückwärtskinematik des sich ergebenden Ge-
samtsystems soll berechnet und validiert werden. Ziel soll es 
sein, Pakete von einer beliebigen Ausgangsposition flüssig aus-
liefern und einlagern zu können. 
 
Voraussetzung 

- Gute Studienleistungen und engagiertes Arbeiten 
- Gute Deutsch- und Englischkenntnisse 
- Grundkenntnisse der Robotik 
- Kenntnisse in C++ und/oder Python 2.7 
- ROS Kenntnisse 

Geboten wird eine spannende Arbeit mit Praxisbezug. Die inten-
sive Betreuung umfasst wöchentliche Treffen, bei denen du mit 
einem motivierten Team aus Studierenden und wissenschaftli-
chen Mitarbeitern zusammenarbeitest und austauschst. 
 

 
Forschungsbereich:  
Robotik und Assistenzsysteme 
 
 
Ausrichtung: 

 Experimentell 
 Theoretisch 
 Praktisch 
 Simulation 
 Konstruktion (CAD) 
 Sicherheitstechnik 
 Graphische Gestaltung 

 
 
Studiengang:  

 Maschinenbau 
 Physik 
 Elektrotechnik 
 Informatik 
 Informationswirtschaft 
 Wirtschaftsingenieurwesen 

 
Beginn: ab sofort 
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