
Data Evento Luogo 

SCOPO DELLA TESI

Task

ABB YuMi Single 
arm

Camera 2D Cognex 
AE3 In-Sight

riconoscimento manipolazione

ripetuto finché nobj  presi

Metodologia di ottimizzazione

riconoscimento
oggetto

ottimizzare la 
posizione della 

fotocamera

allineare accuratezza presa

J = − KsS − Kr(S − min(S;Sr)) + Kp(max(S;Sp) − S) + Kδσ𝑗=0
𝑛𝑜𝑏𝑗 𝑃𝛿

𝑗

• 1° run
• 2° run
• 3° run
• 4° run
• 5° run



Data Evento Luogo 

CONCLUSIONI

• Riduzione tempo ciclo

→ Diversi oggetti & setup

→ BO esplorazione ed exploitation

• Ricostruire lo scenario di lavoro

→ TL

• Sfruttare le informazioni acquisite
• Minimizzare niterazioni

• Accuratezza della presa

→ Ambiente con luce controllata

• Robustezza sensibilità alla luce

→ Livello di soglia dello Score

• Flessibilità

→ J = − KsS − Kr(S − min(S;Sr))

+ Kp(max(S;Sp) − S)+ Kδσ𝑗=0
𝑛𝑜𝑏𝑗 𝑃𝛿

𝑗


