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Robotgruppens fremgangsmåde

1. Genkend og bestem emnets
orientering vha. computer
vision

2. Opbyg strategi for gribning
vha. simulering

3. Automatisk
bevægelsesplanlægning af
robotten til ønsket position
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I Givet to trekant sæt A og B,
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I Beskriver alle tests der skal
udføres mellem to objekter

I Hver node svarer til en
kollisionstest

I Fastlagt traversering og
nedstigning

I Pladskrævende! - Men stadig
nyttig abstraktion

I Virtuel repræsentation vha.
implicit datastruktur
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