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Robotteknologien har gennemgaet en steerk udvikling igennem de seneste artier. Mange opgaver
indenfor automatiseringen af industrielle produktioner, herunder iseer masseproduktion, kan lgses.
Men der er trods alt en stor del smd og mellemstore virksomheder, hvor den sterste del af
produktionen ikke er automatiseret. I Danmark bliver saaledes ca. 70% af alle processer indenfor
produktionen stadig udfoert manuelt, paa trods af at ca. 70% af alle de arbejdsskridt det udfoeres
manuelt er blevet evaluaeret til at kunne automatiseres enten med nuvaerende teknologi, eller inden
for de naeste faa aar. En typisk arsag til ikke at automatisere processer kan vare en stor variation
af produkterne, sdledes at de almindelige losninger ikke medforer nogen gkonomisk fordel.

En rackke forskellige veerktojer, som forenkler automatiseringen, herunder styringen af robotter, er
nu kommet pa markedet. De er velegnet til simple opgaver, f.eks. visse pick—and—place operationer,
men sddanne losninger er oftest ikke egnet til problemer af storre kompleksitet og sikrer ofte ikke,
at en optimal lgsning bliver fundet.

Iseer nar robotter bruges i relle omgivelser, kan ikke alle processens detaljer modelleres, sdledes at
processen kan anses for at veere stokastisk frem for fuldsteendigt deterministisk. Vi vil tage hensyn
til disse usikkerheder og derfor bruge begrebet probilistic manipulation functions (PMFs) for
modelleringen af sddanne processer.

Denne afhandling bidrager med lpsninger der muligger en effektiv automati¥—sering af produktionen
af smé serier. Der bliver udviklet metoder til automatisk generering gribe—modeller for kendte
objekter, baseret pd PMFs, og leering i en industriel kontekst, hvor bdde simulerede og reelle
eksperimenter bliver benyttet. Dermed er det ikke nodvendigt at programmere losninger eksplicit,
og behovet for robot—eksperter bliver reduceret.

Derudover bliver to metoder til generering af gribe—hypotheser med tilstreek¥—kelig stor
sandsynlighed for succes for ukendte objekter udeviklet. Dette er seerligt relevant, nar robotter
agerer i vores hverdagsomgivelser, da det ikke er muligt at leere modeller for samtlige objekter.
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