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PROPOSTE TESI/STAGE | CUBIZATION GRIPPER

TIPOLOGIA Tesi magistrale REFERENTE Marco Antonelli

OBIETTIVO

Sviluppare un algoritmo per approssimare il modello CAD di una pinza con un insieme di scatole (box).
DESCRIZIONE

La verifica di collisioni tra pinze e point cloud viene eseguita andando a
verificare la presenza di punti all'interno del modello CAD. Il controllo puo
essere fatto in modo efficiente se il modello CAD della pinza e
approssimato con delle scatole (box). Per garantire un controllo accurato
e necessario che la rappresentazione in box approssimi al meglio la
mesh; d'altra parte un numero troppo elevato di box incide negativamente
sulle prestazioni. Al momento la definizione delle box viene effettuata
manualmente dall'operatore. L'obbiettivo dello stage e automatizzare il
processo creando una rappresentazione della pinza che sia molto
accurata vicino agli organi di presa e piu grossolana nelle prossimita del
punto di attacco con la flangia del robot.
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PROPOSTE TESI/STAGE | RICOSTRUZIONE 3D CON PATTERN ATTIVO

TIPOLOGIA Stage 6 mesi REFERENTE Nicolo Boscolo

OBIETTIVO

Realizzazione prototipo funzionale di sistema stereo 3D che tramite proiezione di pattern attivo dia in
output una point-cloud 3D.

DESCRIZIONE

Lo stage sara focalizzato nel completare le sequenti attivita:

1. Analisi dello stato dell’arte della ricostruzione 3D basata
su pattern attivi

2. Ricerca di mercato sull’'hardware disponibile (camere,
proiettori, schede embedded)

3. Setup prototipo da laboratorio funzionale allo sviluppo di
algoritmi di ricostruzione 3D

4. Implementazione di almeno un algoritmo di ricostruzione
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PROPOSTE TESI/STAGE | REAL TIME MOTION PLANNING FOR BIN PICKING

TIPOLOGIA Tesi magistrale REFERENTE Marco Antonelli

OBIETTIVO
Migliorare gli algoritmi per il calcolo delle traiettorie di approccio per guida robot

DESCRIZIONE

Il software per la guida robot sviluppato da IT+Robotics,
chiamato Smart Pick 3D Solid, in seguito al calcolo delle
posizione degli oggetti nel contenitore, calcola anche le
traiettorie robot per il prelievo dell’'oggetto. L'obiettivo del
progetto e lo sviluppo di nuovi algoritmi di motion planning per
riuscire ad estrarre dal cassone l'oggetto interessato dalla
presa, evitando le collisioni e considerando raggiungibilita e
singolarita del robot. Inoltre I'algoritmo deve assicurare tempi di
risposta ridotti per evitare di rallentare il ciclo macchina.
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PROPOSTE TESI/STAGE | COLLISION DETECTION ENGINE 2.0

TIPOLOGIA Tesi Triennale REFERENTE Nicolo Boscolo

OBIETTIVO

Benchmarking librerie di terze parti che offrono funzionalita di
collision detection.

DESCRIZIONE

Identificare tra le librerie in uso a livello industriale
(PhysX/Bullet/CollDet..) quale risponda al meglio alle esigenze
aziendali. La libreria dovra essere valutata secondo i criteri di:
perfomance, supporto, facilita di integrazione, mantenibilita,
utilizzo CPU/GPU.
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PROPOSTE TESI/STAGE | SPIRIT - COVERAGE PATH PLANNING FOR VISUAL INSPECTION

TIPOLOGIA Tesi Magistrale REFERENTE Marco Antonelli

OBIETTIVO

Coverage Path Planning per profilometri é!)p!!i!;l;
DESCRIZIONE

L'obiettivo e implementare un algoritmo che generi delle traiettorie robot per ispezionare un prodotto
complesso con un profilometro industriale movimentato da robot manipolatore. Le traiettorie saranno
generate a partire dal modello CAD della cella e del pezzo e tenendo in considerazione la qualita del
processo di ispezione, della raggiungibilita del robot e del tempo ciclo. L'algoritmo verra testato in un
setup reale.




PROPOSTE TESI/STAGE | BIN PICKING CON UNIVERSAL ROBOT

TIPOLOGIA Tesi Triennale REFERENTE Stefano Squizzato

OBIETTIVO

Implementazione comunicazione con software
industriale per binpicking su universal robot

DESCRIZIONE

Utilizzo di Smart Pick 3D Solid e un UR per ?&@iﬁ?,s!gm?:

implementare una demo completamente funzionante B - (@] TH
di bin picking. Obiettivo qualita industriale, quindi |8 - o
apprendimento  degli  algoritmi  interni per |&.:

configurare diversi prodotti, ottimizzazione tempi
ciclo, minimizzazione fermi macchina, collision
avoidance ecc. Produzione di un codice di esempio
UR minimale e documentato.
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PROPOSTE TESI/STAGE | OBJECT REGISTRATION GLOBALE

TIPOLOGIA Tesi Magistrale REFERENTE Stefano Squizzato

OBIETTIVO
Metodo di object registration globale per allineare oggetti senza utilizzo di algoritmi di clustering.

DESCRIZIONE

Ricerca e studio di paper. Implementazione di un
algoritmo globale (non cluster based) di ricerca
di multiple istanze di un oggetto su una cloud.
Ottimizzazione, robustezza, qualita a livello
industriale. Test sperimentali su un set di casi
studio fornito. Confronto prestazioni con il
software IT+Robotics Smart Pick 3D Solid.
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PROPOSTE TESI/STAGE | OBJECT REGISTRATION BASATO SU EDGE 3D

TIPOLOGIA Tesi Magistrale REFERENTE Nicola Castaman

OBIETTIVO
Metodo di object registration basato su edge 3D

DESCRIZIONE

La tesi sara focalizzata nel realizzare un algoritmo in grado
di riconoscere e localizzare oggetti textureless che faccia
uso dei loro edge 3D partendo da un CAD di riferimento.

L'algoritmo dovra gestire oggetti dalle geometrie semplici o NN
disposti in modo tale che alcuni dei loro si trovino a contatto & 8
rendendo difficile discriminare oggetti diversi con algoritmi AN\
standard. e
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PROPOSTE TESI/STAGE | PICKING SCATOLE

TIPOLOGIA Tesi Magistrale REFERENTE Nicolo Boscolo
OBIETTIVO

Sistema di bin picking 3D di scatole di dimensioni arbitrarie

DESCRIZIONE

La tesi sara focalizzata nel realizzare un algoritmo in grado di riconoscere e localizzare scatole di
dimensioni arbitrarie ma all'interno di un certo range dimensionale. Le scatole possono essere
leggermente deformate, con eventuali grafiche e nastro adesivo.
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