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L A  S O L U Z I O N E

Il processo manuale di assemblaggio di oggetti è ripetitivo, alienante e 

soggetto a errori. Passare ad un’automazione robotica spesso non è possibile 

a causa del contesto destrutturato in cui il robot dovrebbe operare. In questo 

progetto, la soluzione risiede in un algoritmo di visione artificiale che, 

attraverso telecamera, analizza il contesto e istruisce il robot sulle azioni da 

compiere.

P R O P O S T A  D I  V A L O R E  E  I N N O V A Z I O N E

T E C N O L O G I E

Riconoscimento di oggetti da lavorare con accuratezza del 94%. 

Riduzione degli errori nel sortingdei pezzi meccanici rispetto a un 

processo manuale. Alta flessibilità produttiva grazie ad un algoritmo di 

riconoscimento pezzi adattabile alle variazioni.

Bin picking Visione artificiale Robotica Automazione

PhysicalAI Industria 5.0
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A sinistra: setup con robot, pinza e telecamera; a destra: risultato del riconoscimento
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