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Probleemstelling Doelstelling
Een random bin pickingopstelling moet aan de hand van Om het tijdsaspect van dit probleem aan te pakken en
een model de juiste objecten uit een scene van objecten anderzijds ook de menselijke kennis te elimineren die
kunnen selecteren. Voor de ontwikkeling van het hiervoor nodig is, zal deze masterproef de beste
visiealgoritme wordt het programma Halcon gebruikt. De | parameterset bepalen aan de hand van een automatisch
parameters van dit algoritme zijn objectafthankelijk. algoritme. Hierdoor is het mogelijk om voor elke type
Manueel is dit een tijdrovend proces en dus kostelijk. object de beste parameterset te bepalen aan de hand

van één algoritme.

Methode & resultaten: aan de linkerkant van de flowchart staat de originele scene, aan de rechterkant het resultaat van het algoritme.
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In deze stap wordt de
parameterset die het b _ ' k ——
beste resultaat behaalde, L G 0y “model
gebruikt op testscenes. ‘ ‘

Stap 2:

De parameterset uit stap 1, wordt
nu op de trainingsscenes
gebruikt. Aan de hand van de
gekende positie van de objecten,
wordt bepaald welke matches
correct zijn.
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