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CONCLUSIONI
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- BO esplorazione ed exploitation

¢ Ricostruire lo scenario di lavoro
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* Sfruttare le informazioni acquisite

*  Minimizzare Niterazioni

- J=—-KS - K. (S — min(S;S,))
+ K, (max(S;Sp) — S)+ K 272’6 st

* Accuratezza della presa

- Ambiente con luce controllata
* Robustezza sensibilita alla luce
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- Livello di soglia dello Score

* Riduzione tempo ciclo

-> Diversi oggetti & setup

¢ Flessibilita
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