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Probleemstelling

Geindivisualiseerde producten Eis: flexibilisering van
Kleine seriegroottes productiemachines Welke padplanner en welke parameters

zijn het meest performant voor een 3D-
Oplossing: nieuwe technieken als binpicking installatie die automatisch
padplanners & (3D) machinevisie een bak moet kunnen leegmaken met

- — willekeurig geplaatste werkstukken?
Verhoogde loonkost Eis: automatisering van
Globale prijsdruk productiemachines

<unspecified> M planner_configs:
BKPIECEkConfigDefault RRTkConfigbefault:
type: geometric::
ESTkConfigDefault rangl;e: 2.
goal_bias: 0.05
KPIECEkConfigDefault .
R PRk configpefault:
LBKPIECEkConfigDefault type: geometric::PRM
_ max_nearest_neighbours: 100
PRMkConfigDefault
PRMstarkConfigDefault
RRTConnectkConfigDefault
RRTkConfigDefault
RRTstarkConfigDefault
SBLkConfigDefault
TRRTkConfigDefault

|:]:r ojection_evaluator: joints(jointl, joint2)
ongest_valid_segment_fraction: 0.005

el _OINtGripper

Invloed botsingsdetectieresolutie op
beoordeling (PRM)
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beoordeling geldige
paden [1 tot 6]

Gemiddelde beoordeling

w0 longest walid fraction segment [m]
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Vergelijking rekentijd padplanningsalgoritmen (query 1) Vergelijking rekentijd padplanningsalgoritmen (query 2)
0

30
20 0
m.l I I I I ) I I
o - o l
& : & & < & = e 5 o & 3 : & & & & & > 5 & o
& & & & & & ¢ & & &S & F A &
S A <+ & & & & &
& &

Padplanningssigoritman Padplanningsalgoritman

te vinden (5]

Gemiddelde rekentijd nodig om een geldig pad
Gemiddelde rekentii nodi om een geldig pad te vinden (5]
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