Strojniski vestnik - Journal of Mechanical Engineering 55(2009)12, S1 165 Prejeto: 27.11.2008
Sprejeto: 06,11.2009

UDK 007,52
Vizualno vodenje industrijskega robota: ocena natancnosti
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Vizualno vodenje robotov predstavlja izziv za vse ve¢ sodobnih industrijskih aplikacij. Poznavanje

sposobnosti sistema robotskega vida je kljucni dejavnik pri nacrtovanju le-teh, zato v tem lanku
predlagamo postopek za dolocitev natancnosti robotskega sistema stereo vida v dvo in trorazseznem

prostoru in predstavimo rezultate
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Kljuéne besede: robotski vid, umerjeno povratnozancno vodenje.

Slika 5. Testno okolje za 2D- in 3D-teste natancnosti robotskega stereo vida
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