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Nyhedsbrev — Interreg 4A IRFO-projektet

Dette kvartalsvise nyhedsbrev informerer om resultaterne og andre aktiviteter i Interreg 4A-projektet
IRFO "Intelligent Robots for Handling of Flexible Objects/Intelligente Robotter til Handtering af Fleksible
Objekter". Projektet pa tvaers af den dansk-tyske granse er sponseret af EU’s "Den Europaeiske Fond for
Regional Udvikling".

Formalet med projektet er at skabe et visionbaseret system af robotgribere, som kan handtere emner
varierende i materiale, st@rrelse, form og tekstur, der opfgrer sig forskelligt i industrielle processer, til
produktionsvirksomheder i Tyskland, Danmark og resten af Europa. Projektet har saerligt fokus pa
fedevare- og kgdindustrien, der dagligt handterer de naevnte forskelligartede objekter. Den udviklede
teknologi kan imidlertid ogsa anvendes i andre sammenhange som medicinsk billedanalyse og industriel
produktion.

Projektpartnere er Christian-Albrechts-Universitat zu Kiel (CAU), Marsk Mc-Kinney Mgller Instituttet
(MMMI) ved Syddansk Universitet Danmark (SDU) i Odense, Mads Clausen Instituttet (MCI) pa SDU i

Sgnderborg og den ledende partner Teknologisk Instituts Center for Robotteknologi i Odense.

God forngjelse med nyhedsbrevet.

Specielt visionsystem udviklet til IRFO-projektet

Partnerne har udviklet et real time-system, der giver en tidlig fuld visionbeskrivelse og kognitiv
visionbeskrivelse af en dynamisk stereoscene.

Systemet er baseret pa en hybrid arkitektur med et dobbelt GPU-(graphic processing unit)kort og et
quad-core delt CPU-(central processing unit)hukommelsessystem. Dette ggr det muligt for brugerne at
veelge mellem en grov parallel CPU-baseret og finkornet GPU-baseret paralleliseringsstrategi i henhold
til de faktiske egenskaber af de visionprocesser, der realiseres.

Stykke rdt svinekgd Kadet i struktureret lys 3D-patchlet-model af kgd



Figuren ovenfor illustrerer en applikation fra ovennavnte system, hvor en 3D-patchlet-model af et
stykke kgd er beregnet i en situation. Systemets proces-framerate afhaenger i hgj grad af parametrene
for stereo matching-algoritmen. Det nuvaerende set-up k@rer pa mere end 18 frames per sekund med en
dobbelt sekvens af nedskalerede stereobilleder (512x384 pixel) fra to Bumblebee stereo-kameraer.

Bearbejdningens latenstid er i gjeblikket omkring 285 millisekunder.

Kalibreringsmetode udviklet til laserfasen

CAU har adskilt sensorsystemerne i linje-laserfasen og Time of Flight-(TOF)fasen. Viden om den
ngjagtige geometri af laserlinjen, kameraerne og deres egenskaber er grundlaeggende forudsaetninger
for, at den linje-strukturerede lysfase kan skabe ngjagtige 3D-modeller.

For at erhverve denne information er en semi-automatisk metode udviklet til at bidrage med
kalibreringsdata for hvert kamera i laserfasen.

Metoden anvender et skakternet braet, som er sat i forskellige, vilkarlige positioner, som vist ovenfor.

Efter processen bidrager kalibreringsalgoritmerne til riggens geometri savel som alle ngdvendige
kameraparametre og oplysninger om laser-fasen, som vist i den grafiske model ovenfor.



IRFO-projektet udvikler kunstigt ked

Teknologisk Instituts Center for Robotteknologis ankermand i IRFO-projektet, Knud Aulkzer Andersen,
har i samarbejde med BaySystems Northern Europe i Bayer-koncernen udviklet kunstige svinekoteletter
og kyllingefileter.

Polymerkgdet er stgbt hos BaySystems i Otterup, hvor R & D manager Philip Bgrsting har deltaget i
udviklingen af en sakaldt compound. De stgbte modeller af kgd simulerer kgdstykkers varierende
tekstur, vaegt og form.

Det kunstige kpd gver IRFO-griberen sig pa, inden den senere i projektet skal gribe rigtigt kpd.

”Udfordringen er materialets stivhed samt maengden af gennemtrangende af lys, som ikke ma vaere for
stor. Er lysgennemtraengningen for stor, bliver laseren pa time of flight-kameraet forstyrret. Vi risikerer
derved, at emnet "lyser op” i stedet for at reflektere laserlyset. Polymerstykkerne skal ogsa simulere,
hvor mgrt kgdet bliver, sd mgrheden kan males og sammenlignes med beregningerne,” fortzeller Knud
Aulkzer Andersen, der er projektleder af Interreg-projektet.

Laes mere om BaySystems pa www.bayer-baysystems.com

Forste billedfusion fra flere kameraer er afsluttet
Basale linjestrukturerede lyssystemer benytter laserlinje og et enkelt kamera, men laserlinjescanneren
udviklet til IRFO-projektet kan benytte et vilkarligt antal kameraer for at undga okklusion, reducere stgj

og krydstjekke malingerne.
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Systemet benytter en avanceret tilgang til at samle de mange linjer i hvert kamerabillede i en solid 3D-
overflade. Pa den made kan systemet udfgre praecise scanninger af objektet, nar det passerer laserfase-
linjen, som vist nedenfor.
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Kunstigt stykke kad Samme stykke efter scanning

Det nuvaerende testsystem anvender to kameraer.

Vellykket gribesimulering

SDU har med succes gennemfgrt simuleringer af gribebevaegelser med en kompleks griber, se figuren
nedenfor.

Simulatoren fgr gribning. Linjerne viser Simulatoren efter gribning
blikfeltet for stereo-kameraer

Simulatoren er skabt af Jimmy Jgrgensen og Henrik Gordon Petersen og modellerer det fysiske samspil
mellem gribere og objekter. Som sadan kan den benyttes til at vurdere, om en gribning er lykkedes eller
ej. Dette giver mulighed for effektiv og realistisk afprgvning og samtidig undga kompleksiteter ved
roboteksperimenter. P4 den made kan gribehypoteserne testes i en set-up-model, sa planlagningen og
det endelige set-up kan forbedres.

Pa nuvaerende tidspunkt kan stive objekter modelleres, og vi forventer at kunne modellere isotrope,
fleksible objekter med udgangen af fgrste projektar.



Testmalinger udfgrt pa kveeg

Som felt for analyse af deformerbare genstande er husdyr er meget udfordrende.

Evnen til at spore deformationer i real time kan vaere rentabel pa mange anvendelsesomrader. For
eksempel indeholder projektet analyse af kvaeg. Ved at studere kropsformen skal man automatisk kunne
fa information om dyrenes forfatning.

Et eksperimentelt set-up er installeret som fgrste test, som vist pa billederne ovenfor.

IRFO-projektet er online

IRFO-projektet er online pa www.interreg-robot.eu — hvor informationsmateriale Igbende bliver
offentliggjort sammen med oplysninger om partnerne og deres arbejde.

INTERRE!
STODANMARS SCHLESIE .‘y

L

Hjemmesiden er pa tysk, dansk og engelsk som service for projektets deltagere og sidens gvrige
besggende. Videnskabelige artikler bliver dog kun udgivet pa engelsk.

Et projektnyhedsbrev udgives pa alle tre sprog fire gange om aret. Du lzeser i gjeblikket fgrste udgave.

Besgg hjemmesiden pa www.interreg-robot.eu
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