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Der Auftraggeber möchte die Demontage von PKW-
Akkumulatoren automatisieren. Konventionelle Methoden 
fordern hierbei grossen Aufwand für die Programmierung und 
Überwachung, besonders wegen der grossen Vielfalt der 
Gehäusebauweisen. 

Um diese Aufgabe zu bewältigen, sollen moderne 
Simulationstechniken sowie "Deep Reinforcement Learning 
(DRL)"-Algorithmen erprobt werden. Ein in der Simulation 
trainiertes DRL-Modell steuert dabei einen Roboterarm. 

Als Hauptergebnis dieser Arbeit wurde erfolgreich eine Pick-and-
Place-Demonstration entwickelt, bei der grösstenteils ein "Deep 
Reinforcement Learning (DRL)"-Modell die Steuerung 
übernimmt. Darüber hinaus konnten wichtige Erkenntnisse für 
die Weiterentwicklung gewonnen werden. 




