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Fremhaevede resultater:
*  Udvikling og test af gribeaggregat
*  Udvikling af en underaktueret

robothand med aktive overflader

Fremhaevede resultater:

* Detekterede objekter via graenseflade-
repraesentationer (BSR)

* Klassifikation af objekttype, inkl.
sekkeformede artikler

* Datapakker: Filtrering og stgjreduktion,

ekstern kalibreringssoftware,

struktureret RGB-D objekt-genkendelse

Fremhaevede resultater:

* Hardware set-up med henblik pa
demonstrationsscenarier

* Definerede testscenarier og test-
eksempler med en specifik definition af
evalueringskriterier

Fremhaevede resultater:

* Etablering af objektdatabase med
point-cloud og farvebaseret model-
dannelse via sensor-dataopsamling og
positionsregistrering af objekter af
interesse og udtraek af visuelle
egenskaber.

* Handtering af forespgrgsler om
emnepositioner i forskellige
koordinatsystemer

*  Frembringelse af information vedr.
forhindringer ved basal ruteplan-
laegning for aflaesning af den gverste
sxek.

Fremhaevede resultater:

*  Enfungerende numerisk Igsning til
omvendt kinematik

*  Kollisionsfri ruteplanlaegning

* Genkendte objekter visualiseres via
point-cloud model med fremhaevning af
udvalgte sx=kke.

*  Udviklet GUI for styring af
demonstratorer

Fremhavede resultater:

* Udviklede moduler for kommunikation
mellem styring af middleware

* Integration af "Flystick” til fjern-
betjening af robotten
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