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El objetivo de este proyecto es estudiar y disefiar un utensilio para su implementacion a un brazo robot KUKA.
Concrelamente d fin de este, es manipular envases metdli cos de diferentes medidas para € encaje de estos y su posterior

- Calculo y disefio del utensilio en 3D, compatible con KUKA

Objetivos alcanzados: DISENO 3D DEL UTENSILI%‘

- Disefio del sistema de verificacion (Vision artificial)
- Implementacion de la vision artificial

ARTIFICIAL

SOFTWARE UTILIZADO PARA EL DESARROLO D

python

- La vision artificial verifi
- El brazo se mueve y coje
- La parte posterior del ute
- Una vez la caja esta preci
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OpenCV

Conclusiones:

- Los programas de disefio 3D son de gran ayuda a a hora de desarrollar y simular partes mecanicas.
- Trabajar en sistemas operativos abiertos tiene muchas ventajas, entre ellas la libertad de conocimiento.
- Los algoritmos de tratamiento de imagenes son muy complejos y dificiles de implementar, por lo tanto es

mucho mas cdmodo trabajar desde librerias como OpenCV.
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