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1. Calibration : vise à assurer un alignement parfait 

entre la caméra et le bras robotique.

2.   Apprentissage et Acquisition d’image:

3.   Traitement d’image
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L’outil Eye utilise l’apprentissage automatique pour détecter les languettes manquantes ou 

endommagées sur les boîtes de conserve.
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✓ Cette étude a permis de rendre le robot Doosan autonome en intégrant une caméra

haute définition (OnRobot Eye) et en l’entraînant avec l’intelligence artificielle.

✓ Cette application a permis l’inspection automatique des boîtes de conserve,

réduisant ainsi la dépendance à la main-d’œuvre humaine, améliorant l’efficacité et

réduisant les déchets dans l’industrie alimentaire.

✓ Cette étude pourrait être adaptée à divers types d’applications industrielles
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