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O que é?
Porque surgiu?




% ENQUADRAMENTO

. . Microsoft Kinect
Implementacao conjugada

dos sensores 3D e 1D num
manipulador para realizar
processos de bin-picking
indoors.




OBJETIVOS

Unidade de percepcao

ativa

Instalacao dos sensores;
Calibragao e integragdo numa infraestrutura ROS;

Solugao para conjugar a informacgao dos sensores para agarrar objetos com
elevada precisao.
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ESTRUTURA DA APRESENTACAO

¢ Calibracao ¢ Integracao ¢ Conclusodes
do Sistema e Trabalhos
Futuros
...... ‘.‘.‘.
* Infraestrutura ® Segmentacao ®* Testese
Experimental da Nuvens de Resultados
Pontos
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INFRAESTRUTURA
EXPERIMENTAL

Hardware e Software



L/ HARDWARE

Arduino UNO Microsoft Kinect

Robd FANUC
Sensor Laser SICK v



L/ MICROSOFT KINECT - SensorRGED

Contém:
= (Camera RGB;

= Emissor IR e Sensor IR - Profundidade;
= Alcance 800 mm a 4000 mm.




SENSOR LASER DT20 HI
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= Alcance: 100 mm - 1,000 mm, 250 ohms

Arduino
UNO

H

= Resolucdo do Display: 1,000 ym;

= Qutput Analdgico : 4mA - 20mA com uma resolugéo de
12bits



_ Conversao das Leituras em Distancia

Curve to convert Arduino readings in Distance
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Hardware




L) SOFTWARE




CALIBRACAO




Sistema de ‘
coordenadas global

End effector
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SENSOR LASER 1D

Transformagao geométrica do emissor do laser a ponta do
gripper.

= Qrientacdo do feixe laser;

= (Calibragao nas diferengas do eixo X,
Ye/

Calibragao




Posic¢ao Final

Posicao Inicial






Incorporacgao do sistema de coordenadas do emissor do
laser no sistema global
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SEGMENTACAO DA
NUVEM DE PONTOS



Nuvem de Pontos Inicial

Redugéo do numero de pontos.

Nuvem Apos Filtragem

Nuvem dos Objetos Sem
Background

Identificacé@o e remogado dos pontos do
background .




Centréide da Superficie
do Objeto Centroide e Normal de

Cada Objeto

Cluster dos Objetos - , .

Centréide Virtual

Diferenciagao
dos pontos em
diferentes
clusters que
correspondem a
cada objeto.

Normal de todos os pontos;
Centréide dos pontos de cada cluster (Centrdide Virtual);
Determinagao, em cada cluster, do ponto mais proximo
do centroide virtual (Centroide da Superficie);

=  Normal do Centréide da Superficie.

Nuvem de Pontos Inicial
com Centroide e Normal
Assinalados

Segmentacéo 22




INTEGRACAO DO
SISTEMA




Medicao da
———p Distancia com o
Sensor Laser

'

Deslocagao para
Ponto de
Aproximacao

i

Analise do Espaco
de Trabalho

Deslocagao para
Grasping Point

Processo




12 POSICAO - ANALISE
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12 POSICAO - ANALISE

Angulos de Euler
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Grasping Point

Determinagao do Grasping Point

G, = A, + laser_reading x m

Processo




32 POSICAO - PONTO DE APROXIMAGAO

Ponto de
Aproximagao

Processo




42 POSIGAOQ - GRASPING POINT

Unidade de Controlo para
Activacao dos I/0s

[1] Vitor Silva. “Integragdo de Manipulador FANUC na
Plataforma Robuter para Manipulagdo Mével" . MSc
Thesis. Universidade de Aveiro, 2017

Processo




TESTES E RESULTADOS




Y Testes Iniciais

Normal

Leitura 20
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Centroide




T 4 Aperfeigoar as Leituras do Sensor

Recalibracdo da Curva da Conversao das Leituras do Sensor

Curve to convert Arduino readings in Distance
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Y Testes com Objetos Frageis

20 Amostras
90% sucesso - 0 Ovos Partidos

Normal






https://docs.google.com/file/d/1IGndcSPxra0k02ED7zerObgeGhH_Gt8r/preview

CONCLUSOES E
TRABALHOS FUTUROS




Conclusoes
= Hardware devidamente instalado e calibrado;
= Correcta combinacdo da informagao dos 2 sensores para a determinagao precisa
do Grasping Point;
Desenvolveu-se um processo viavel de 4 etapas;
A Kinect apesar de economica ndo € recomendavel para 0 Uso num meio mais
industrial.

Trabalhos Futuros
= Melhorar a segmentacao;
= Determinar mais do que um Grasping Points para objetos maiores;
= Tornar a plataforma ROBONUC movel.

Conclusodes 36



Obrigada pela vossa
atencao!
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