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In de huidige Industrie 4.0 evolutie staan
bedrijven voor de uitdaging om op een
efficiente manier kleinere oplages van
gepersonaliseerde producten op te leveren.
Een hulp bij het flexibel maken van het
machinepark is random bin picking.
Random bin picking is het oppakken van
voorwerpen die willekeurig (random) zijn
opgestapeld in een bak (bin) door
herkenning en lokalisatie van de producten
met behulp visiesysteem (Figuur 1) en het
robuust grijpen (Figuur 2). Op de huidige
opstelling te ACRO gebeurd de bepaling van

de verschillende grijpposities nog manueel. Flgur Le RElselm el el

objectherkenning en -lokalisatie

De opzet van deze masterproef:
automatisch grijpposities bepalen voor
een bin pick opstelling op basis van
1. het CAD-model van het object

2. het robothandmodel van de grijper

Figuur 2: Robuust grijpen van
heterogone producten

Na een uitgebreide literatuurstudie over de
verschillende softwarepaketten is OpenRAVE [1]
als het meest belovende pakket naar voor
gekomen. OpenRAVE bezit een plug-in waarmee
automatisch grijpposities kunnen bepaald worden.
Het grijpproces bestaat uit vier stappen:

1. Het product wordt gesampeld zoals in figuur 7.
2. De normalen worden bepaald vertrekkend van
de eerste stap, zichtbaar in figuur 8.

3. De normalen gebruikt als benaderingrichting
en grepen uitgevoerd.

4. De grepen worden geévalueerd op basis van
de Wrench Space, dit is een theoretische waarde
die de kwaliteit van de greep weergeeft.

Figuur 7: Samplen van object Figuur 8: De te grijpen voorwerpen
voor deze masterproef
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