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OBJECTIFS

- Trouver une solution en acquisition 3D avec haute précision
et intégrable sur le bras robotique.
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Le but du projet consiste a trouver une solution d’acquisition 3D pour
construire des nuages de points des formes gauches (surfaces de
forme irréguliére) avec une haute précision.

Les enjeux du projet comprennent I'intégrabilité sur le bras du robot
(Staubli TX90), la méthode choisie pour atteindre une haute précision
et une haute densité du nuage de points.
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