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Ausgangssituation:  
Um in der industriellen Produktion Rentabilität sicherzustellen und so in einem hochkompetitiven Marktumfeld 
bestehen zu können, müssen roboterartige Systeme (RAS) sowohl für den Low-Cost- als auch für den High-
End-Bereich effizient entwickelt werden. Daher, werden roboterartige Systeme zunächst modelliert, um Fehler 
schon in der Planungsphase und somit möglichst frühzeitig zu erkennen. 

Aufgabenstellung:  
Am Lehrstuhl AIS ist eine Masterarbeit im Forschungsbereich Modellierung von Antriebssträngen von 
roboterartigen System zu vergeben. Bei der Modellierung von roboterartigen System soll das Verhalten der 
realen Komponenten des Antriebsstranges wie Steuerung, Sensoren, Aktoren durch einen Knowledge-Graph 
abgebildet werden. Ziel der Arbeit, ist die Entwicklung eines Modells, welche die Komponenten des 
Antriebsstrang eines roboterartigen Systems abbildet. Um unterschiedliche Varianten des Antriebsstranges 
abbilden zu können, ist dabei auf Modularität zu achten.  

Voraussetzungen: 

 Ausgeprägtes technisches Verständnis und Hintergrundwissen  
in der Automatisierungstechnik 

 Kenntnisse in folgenden Bereichen sind von Vorteil: 
o Modellierung von roboterartigen Systemen 
o Erfahrung mit Ontologien, SPARQL, 

 Selbstständige Arbeitsweise und hohe Lernbereitschaft  

Modellierung von Antriebssträngen 
von roboterartigen System (MA) 
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