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Deze masterproef vindt plaats bij Sirris, het collectief centrum van en voor de

technologische industrie. Sirris helpt zo’n 1300 Belgische bedrijven met de juiste

technologische keuzes maken voor innovatieprojecten.

Vandaag de dag gebeuren nog vele afwerkingen van producten manueel door 

een operator. Dit werk wordt als saai, belastend en vuil ervaren. Het 

automatiseren hiervan waarbij de operator nog steeds controle heeft

over de uit te voeren bewerkingen zou wenselijk zijn.

Een collaboratieve robot of cobot in samenwerking met een 

3D-camera zou hiervoor een oplossing kunnen bieden.

De gebruikte 

cobot is een UR10e

van Universal Robots

met krachtterugkoppeling. 

Dit laat toe om een bepaalde 

De Pickit L 3D-camera zorgt voor een

puntenwolk waarmee de structuur van

het oppervlak in beeld wordt gebracht.

kracht uit te oefenen op het te bewerken object.

Deze 2 systemen werken met elkaar samen door ROS (Robot

Operating system). Dit is een open source software dat toelaat

verschillende coderingstalen te combineren en code op te

splitsen voor een

snellere en logische

werking.

Fig.1. Nabewerking van producten (schuren, slijpen, polijsten, …)

[1]

Fig.2. UR10e [2]

Fig.3. Pickit L [3]

Fig.4. ROS [4]

Bij innovatieprojecten is er altijd 

ruimte voor verbetering. Daarom zijn er 

aan het begin van het project enkele 

concrete doelstellingen opgesteld namelijk:

• Mogelijkheden 3D-visie en creëren van 

puntenwolk

• Robotpaden genereren met bijhorende oppervlak 

normalen

• Cobot aansturen

• Conclusie opstellen

Fig.5. Voorbeelden van puntenwolken [5]

Naast deze doelstellingen is er ook gewenst dit proces op te kunnen volgen in een

bepaalde visualisatie. Hierbij dienen de te bewerken regio, het object en ook de

oppervlakte normalen te worden weergeven. Dit is nutig om in te kunnen schatten of

het algoritme juiste berekeningen gemaakt heeft.

Fig.6. Voorbeeld RViz visualisatie

De gebruikte programmeertaal binnen de ROS nodes is

Python. Het is een taal die veel gebruikt wordt bij het

automatiseren van taken en het werken met lijsten en

arrays wat in dit project veel aan bod kwam.

Door het bedienen van de cobot wordt

er een rechthoek gecreëerd die de te

bewerken regio specifieert.

Het programma gaat de 

puntenwolkgegevens daarna 

verwerken en een traject 

aanmaken volgens de 

aangegeven configuratie 

ingevoerd door de operator.

Fig.7. Python logo

RViz is een 3D visualisatie tool voor ROS en wordt

gebruikt in dit project. Met behulp van aangemaakte

markers kunnen er elementen geprojecteerd worden

in de 3D omgeving.

Fig.9. RViz puntenwolk met markers

Fig.8. Te bewerken regio op object 

opgedeeld in sub regio's

Er is een werkende proefopstelling gerealiseerd

waarbij het potentieel van deze aanpak is aangetoond.

Alle vooropgestelde doelstellingen zijn behaald. Enkel 

zijn er wel nog enkele suggesties opgesteld voor

eventueel verder onderzoek of industrialisering:

Fig.11. RViz beeld willekeurig

dubbel gekromd object

Fig.12. Behandeld willekeurig 

dubbel gekromd object

✓ Te bewerken regio uitbreiden 

naar een polygoon

✓ Aanduiden van punten mogelijk 

maken op visualisatie

✓ Meerdere mogelijkheden 

instellen van parameters

Met de onderzochte technologie is mogelijk de 

gebruiksvriendelijkheid van het proces te verhogen 

voor de operator en een beter rendement te creëren 

voor het betreffende bedrijf.

Fig.10. Proefopstelling
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