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HIM Probleemstelling Doelstellingen

De Human Interface Mate, ontworpen door Arkite, begeleidt de Door verschillende factoren kan Door middel van de gekende

operator tijdens het assemblageproces door instructies te de positie van de camera t.o.v. de cameraparameters en de

projecteren op de werkcel. De hande]ingen van de operator werkcel veranderen. Dit leidt tot infrarood -en dieptebeelden de

worden geregistreerd door een infrarood- en dieptecamera_ foute projecties en het foutief extrinsieke kalibratie snel en
— e registreren van handelingen. Om nauwkeurig herberekenen. Een
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ol T : dit deel van de assemblage Het algoritme moet ook
geruime tijd stil kan liggen. performant genoeg zijn, zodat de

andere taken van de HIM niet

Figuur 1: HIM Figuul.‘ 2: Opstelling HIM gehinderd worden.
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Methode

1. Tussen 2 IR-beelden worden features gezocht en gematcht.

2. De coordinaten van de features worden gebruikt als filter voor
de puntenwolken, verkregen uit de dieptebeelden.

3. Op de overgebleven punten uit de puntenwolken wordt een
registratiealgoritme toegepast. Het resultaat hiervan is de Figuur 3: Geprojecteerde
matrix, die de verplaatsing tussen de 2 puntenwolken instructie
beschrijft.

Figuur 4: visualisatie puntenwolk
Rood = startpunt

Blauw = verplaatste puntenwolk

Groen = gevonden transformatie
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Conclusie

Op basis van de uitgevoerde studie, waarbij verschillende feature detectie algoritmes en registratiealgoritmes vergeleken werden, bleek dat de
combinatie van SURF en ICP leidde tot het meest gunstige resultaat. Via deze methode werd in 12 van de 13 geteste scenario’s een correcte en
nauwkeurige matrix, die de plaatsgevonden verplaatsing beschrijft, bekomen.
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