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1 Agenda 

· 09u30 Ontvangst 

· 10u00 Welkom & intro 

· 10u15 Projectupdate inhoudelijk  

o Sirris: finaliseren Sirris-demo2, Vergelijking herhaalnauwkeurigheid van drie 

uitlijnmethoden, uitwerking keuzewijzer 

o KUL-ACRO: semi-autonome mobiele cobot, transporteerbaar mee#oestel voor 

kwaliteitscontrole plaatwerk, 3D scannen van operator sta!on  

· 11u15 Update Dissemina!e - kennisverspreiding 

o Overzicht technische fiches, events, … 

· 11u20 Keuzewijzer – preview, teaser 

· 11u25 Q & A 

· 11u35 Detailbezich!ging Sirris Robust Demonstrator 2 

2 Projectupdate Sirris (voorbije & komende periode, slides 11 - 22)  

Sirris hee$ in de voorbije periode voornamelijk gewerkt aan de verdere uitbouw van 

Demonstrator 2, met focus op fysieke uitlijning, interface-architectuur en veiligheid.  

- De finale keuze voor een V- en vlakke aanslag werd uitgewerkt en uitgebreid getest, 

inclusief herhaalnauwkeurigheidsme!ngen met de Mitutoyo Mach-V CMM.  

- Daarnaast werd een vergelijking uitgevoerd tussen drie uitlijnmethoden (fysiek, tac!el 

en visueel), waarbij de herhaalspreiding gekwan!ficeerd werd.  

- Verder werd ook de veilige koppeling met machines verfijnd via koppeling van 

noodstopcircuits, veiligheids-PLC-configura!e en combina!e van draadloze-IO en 

bekabelde veiligheids-IO oplossingen.  

- Tot slot werd gewerkt aan de keuzewijzer. Deze moet de verzamelde inzichten rond 

mobiliteit, uitlijning, interface en veiligheid blijvend ter beschikking stellen van de 

Vlaamse bedrijven die zelf stappen willen ze#en en niet van nul willen beginnen. 

 

3 Update KUL-ACRO (Ac!viteiten bedrijfscases, thesissen, slides 24 - 60)  

ACRO focuste in de voorbije periode op het verder uitwerken van het mobiel pla%orm 

(Ven!on + Doosan H2017): 

- de implementa!e van veiligheidslogica in Beckhoff TwinSAFE en  

- de integra!e van beschikbare informa!e uit de veiligheidsscanners in combina!e met 

de KELO-aandrijfwielen om collisies te vermijden.  
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- So$ware-bouwblokken voor lokalisa!e op basis van reflectortape-bakens werden 

ontwikkeld met kaartopbouw en ROS2-integra!e.  

- Daarnaast werden de eerste stappen gezet rich!ng semi-autonome naviga!e via de 

dynamic window approach en gedeelde controle op basis van kracht-koppeluitlezing 

van de voorhanden cobot op het verplaatsbare pla%orm.  

ACRO presenteerde ook twee aanvullende onderzoekstrajecten binnen ROBUST: het 

transporteerbaar meetsysteem voor golvende profielen (SOL-scanning) en het 3D-scannen 

van operatorsta!ons, inclusief verwerking van puntenwolken en CAD-reconstruc!e. 

4 Status en update kennisverspreiding (slides 62 – 63)  

- Een overzicht van deelnames en organisa!e van events en workshop werden 

gepresenteerd.  

- Voorts werd de duurzame dissemina!e van de opgebouwde kennis via publica!es 

toegelicht: 

o de toolkit “Groeien met robots en cobots” 

o kennisdocumenten per ROBUST onderwerp waarin die ook gebundeld en 

gepubliceerd zullen worden in een white paper. 

o Tot slot wordt een keuzewijzer ontwikkeld waarmee de kennis opgebouwd in 

het ROBUST project aan Vlaamse bedrijven blijvend zal worden aangeboden. 

Hiertoe wordt een open source self-hosted RAG-pla%orm (Retrieval en 

Augmented Genera!on) gecombineerd met een LLM door Sirris opgezet en 

gehost. Op die manier zullen Vlaamse bedrijven via een chatbot-interface 

toegang krijgen tot gepersonaliseerde antwoorden op vragen met betrekking 

tot verplaatsbare automa!sering. Tijdens de begeleidingsgroepmee!ng werd 

een kleine demonstra!e gegeven van dit systeem in ontwikkeling. 

5 Q & A, interac ef overleg  

Vraag: Gibas vroeg om enkele toolkits “groeien met robots en cobots” te mogen ontvangen 

voor verspreiding via hun Belgisch filiaal. 

Antwoord: Sirris bezorgt deze aan Gibas  

Vraag: naar aanleiding van de presenta!e van Sirris over de fysieke uitlijning, kwam de vraag 

van LRS of er geen bijkomende calibra!estap nodig was in de ver!kale rich!ng (in deze 

rich!ng wordt niet ingeklemd). 
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Antwoord: het is steeds belangrijk om je bewust te zijn van eventuele fouten die je 

introduceert met een gekozen uitlijnmethode, en daar dan gepaste ac!es op te 

voorzien. 

Vraag: naar aanleiding van de presenta!e van KUL-ACRO over naviga!e op basis van 

reflectorbakens kwam de vraag hoeveel bakens dan prak!sch gezien in een 

produc!eomgeving nodig zouden zijn. 

Antwoord: A;ankelijk van de gewenste nauwkeurigheid zijn bakens nodig om de ca. 

7m 

Vraag: naar aanleiding van een uitdaging die KUL-ACRO vermeldde in verband met een 

communica!e met een Beckhoff module gaf POM Limburg mee dat Boolean zeer goede 

contacten hee$ bij Beckhoff.  

Antwoord: KUL-ACRO hee$ dit genoteerd. 

Vraag: Grada Interna!onal vroeg of het mogelijk was ook een algemene kosteninscha<ng te 

maken voor een verplaatsbare cobotoplossing aan meerdere werkposten in een produc!e 

Antwoord: Kosten zijn in zekere mate a;ankelijk van de processen en machines waar 

de cel aan gekoppeld zou worden. Om een eerste indica!e te geven is het mogelijk een 

kosteninscha<ng te maken voor de demonstratoren zoals die in het Coock+ ROBUST 

project werden ontwikkeld, Sirris doet hiervoor een aanzet en neemt dit mee op in de 

chat-interface.  

6 Bezich ging demonstratoren en prak sche workshop met vraag & antwoorden 

- De tweede demonstrator van Sirris werd uitgebreid getoond en toegelicht. Vragen 

werden beantwoord. 

- Het laatste werk van  KUL-ACRO werd gedemonstreerd, meer bepaald: 

o Naviga!e van de verplaatsbare cel op basis van reflectorbaken 

o Uitlijning van de verplaatsbare cobotcel op basis van markerdetec!e 
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Bijlage1: aanwezigheidslijst 

Bemerking met betrekking tot de aanwezigheidslijst 

Doordat de workshop presenta!e in de ochtend via een parallelle track met de 

begeleidingsgroepmee!ng verliep hebben niet alle uitvoerders van Sirris en KUL-ACRO 

de aanwezigheidslijst van de begeleidingsgroepmee!ng afgetekend. Ze hebben de 

aanwezigheidslijst van het event afgetekend en waren dus wel aanwezig op  

02/12/2025 voor de demonstratoren.  

Bijlage2: presenta eslides  
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David De Schepper

KU Leuven, Department of Mechanical Engineering

Flanders Make @ KU Leuven

COOCK+  ROBUST

Update mobile platform: Safety – localisation – semi-autonomous navigation
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• Doosan H2017

• Vention onderstel

• Gevoed via 24V/100Ah batterij

• 4x KELO100 aandrijfwielen

• 2x Sick MicroScan3 veiligheidsscanners

• Totaal gewicht platform: ±310kg

07/12/202546

Update Vention platform

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO

• Integratie Sick veiligheidsscanners in Beckhoff TwinSAFE

• Gebruik Sick Safety Designer

• Algemene zone voor waarschuwing (oranje) en stop (rood)

• Voorgedefinieerde zones op basis van bewegingsrichting

• Toekomst: zones activeren in autonome modus

• Safety data via EtherCAT PDO mapping naar Beckhoff PLC (TwinCAT)

07/12/202547

Update Vention platform

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO
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• Veiligheidsprogramma lopend op Beckhoff mini PLC

• Noodstop � STO enable KELO

• Rood veiligheidsveld � STO enable KELO

• Combinatie SOEM – Safety

• Via EtherCAT-bridge (meerdere ‘masters’ 

kunnen communiceren)

• Safety PLC �� PC met EtherCAT master

• (A)cyclische data-uitwisseling

• Hardware/firmware-problemen (TBC)

• � support Beckhoff Duitsland

07/12/202548

Update Vention platform

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO

• KELO 100

• 5kg eigen gewicht

• 125kg payload??

• Castor offset

• Tekortkomingen onder last

• 10mm

• Mechanische update � castor offset 0mm

• Offset vs no-offset

07/12/202549

Update Vention platform – KELO aandrijfwielen

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO
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• Enkele empirische testen uitgevoerd (met gekende last)

• Payload van KELO wielen <<< 125kg

• Contact opnemen met fabrikant

07/12/202550

Update Vention platform – KELO aandrijfwielen

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO

• Een vorm van lokalisatie nodig om semi-autonome navigatie uit te voeren

• Gebruik maken van de data beschikbaar via veiligheidsscanners

• Safety-data: voorgedefinieerde veiligheidszones

• Continue data: afstanden en intensiteiten van laserscan

• RSSI (received signal strength indicator)

• Hogere intensiteit bij reflecterende objecten

• Speciale ‘bit’ in Sick data output

• Ontwerp van zelfgeconstrueerde bakens voor (indoor) lokalisatie

07/12/202551

Software-bouwblokken – lokalisatie

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO
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• 3M diamond grade reflectortape

• Hoge reflectiviteit

• Sick REF-DG vellen

• 3D-geprinte bakens

• Diameter 200mm

07/12/202552

Bakengebaseerde lokalisatie

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO

Bakengebaseerde lokalisatie
Berekening diameter (D) baken

• Sick microscan 3

• 275° openingshoek

• 0.39° hoekresolutie ����

• 40m range ���

• Minimaal 6 punten voor detectie van reflector
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Bakengebaseerde lokalisatie
Eerste detectie van bakens

• Detectie op basis van reflectiviteit

• Optimalisatie van de locatie bakens

• Diameter baken gefit op data

• Mapping

• Opbouw van een statische bakenkaart

• Lokalisatie

• Gebruik opgebouwde kaart voor

lokalisatie

• Stand-alone applicatie (C++) en geïntegreerd

in ROS2 middleware 

• Eigen visualisatie (C++) – ROS2 integratie met Rviz visualisatie

• Locatie wordt gepubliceerd op ROS-topic

07/12/202555

Bakengebaseerde lokalisatie
Voorbeeld

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO
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• Autonome navigatie op basis van dynamic window approach

• Neemt dynamiek van de robot explicitiet in rekening

• Optimalisatie op basis van laagste kost

� �� 	 
 � � 
��� �� 	 � � � ���
��� �� 	 � � � ������ 	��

• Obstakelvrij

• Kortste pad

• Richting t.o.v. eindpositie

07/12/202556

Software-bouwblokken – navigatie

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO

• Lokalisatie en navigatie combineren met gedeelde controle

• Gedeelde controle � semi-autonoom assisteren van mobiele werktafel

• Eerste testen uitgevoerd met spacemouse controle

• Gebruik kracht/koppeluitlezing Doosan eindeffector voor gedeelde controle (lopende

masterproef)

07/12/202557

Toekomstig werk

Department of Mechanical Engineering, RAM, ACRO
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Measurement of undulating metal profiles
Pitch and total length verification

• Feasibility study for Hengelhoef Concrete Joints (Genk)

• Manufacturer of armoured joints for industrial concrete floors

ACRO Research Group Departement of Mechanical Engineering Diepenbeek 
Campus

59

Context
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• Problem statement
• Undulating profiles are pressed from steel plate

• Total length of 2.6m, variations up to +/- 20mm

• 1 to 1.5mm deviation per 160mm pitch

• Challenging for welding pieces onto these profiles

• Material varies strongly in colour, gloss and reflectivity

• Objective: develop a measurement system that can:
• Measure pitch with accuracy < 0.3 mm

• Measure length deviation of the full 2.6m profile within +/- 2mm

• Robust to material variants

ACRO Research Group Departement of Mechanical Engineering Diepenbeek 
Campus

60

Problem statement and objectives

• Sheet of light (SOL): camera (Photonfocus) + laser 

• Sick programmable encoder

• Camera trigger 

• 1600 pulses per revolution 

• 0.1345 mm per frame

• Laptop

• Conveyor

• Drive 

ACRO Research Group Departement of Mechanical Engineering Diepenbeek 
Campus

61

Feasibility study – SOL setup
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ACRO Research Group Departement of Mechanical Engineering Diepenbeek 
Campus

62

Calibration process of SOL setup

CALIBRATION OBJECT CAD MODEL

CALIBRATION 

OBJECT

UNCALIBRATED

SCAN

CALIBRATED 

RECONSTRUCTION 
(yellow)

CAD MODEL (blue)

CALIBRATION

ACRO Research Group Departement of Mechanical Engineering Diepenbeek 
Campus

63

Processing pipeline

1. Calibrated scan

2. Background removal and profile isolation

3. Surface reconstruction and plane intersection (green)

4. Peak detection and pitch calculation

1

2&3

4
SCAN CLOSE-UP

��

��



���������

��

• Occlusion on the backside of the wave

• Full profile is possible by adding a second laser/camera

• Not required since pitch can be accurately calculated from visible side only

• Specular reflections on shiny areas (no issues on sample)

• Further testing required on wider range of material variants (bright/dark, 
matte/glossy)

• Conveyor belt vibration

• May become relevant in a production setup

• Propose a dedicated standalone measurement station 

• Laser line thickness varies with material

• Additional samples are needed to quantify and optimise exposure/laser power

ACRO Research Group Departement of Mechanical Engineering Diepenbeek 
Campus

64

Observed challenges and lessons learned

3D modeling of scene using handheld 3D scanner
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Problem statement

• Varying machine layouts and geometries

• Older or legacy machines lack digital CAD models

• Manual robot setup at each machine is slow, error-prone, and requires expert 
personnel

Objectives

• Use a handheld 3D scanner to capture accurate geometry of any operator station

• Reconstruct a 3D environment model

• Use it as input for collision-free path planning

• Achieve faster on-site cobot configuration, with less robotics expertise required

ACRO Research Group Departement of Mechanical Engineering Diepenbeek 
Campus

66

Problem statement and objectives

KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group67

Handheld tool: Creality RaptorX 3D scanner

NIR (Near-Infrared 

structured light)

Blue laserScanning Mode

Up to 0.05mmUp to 0.02mmAccuracy 

0.05mm+0.1mm/m0.02mm+0.06mm/mVolumetric accuracy

NoYesMarker required?

3,580,000 

measurements/s

1,020,000 

measurements/s

Scanning rate

150*150*150mm³ to 

2000*2000*2000mm

5*5*5 to 

4000*4000*4000 mm³

Object size

��

��



���������

��

KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group68

Blue laser 
• Laser source sends laser lines onto object surface

• Camera measures the line's deformation or displacement to calculate the 

distances using triangulation and create a point cloud.

https://www.revopoint3d.com/blogs/blog/how-blue-laser-3d-scanning-
works?srsltid=AfmBOoqK9YDvpFmCbDl0vnqSQ5D_2QRcdfegYry4XAc35lJT2ptLKU52&msged=1

High accuracy, fine details. 

Suitable for engineering parts

KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group69

NIR 
• Projects a known pattern of light onto the object's surface

• Camera measures the pattern’s distortion to calculate the depth and shape of 

surface

https://www.einstar.com/blogs/einstar-academy/how-do-3d-scanners-work

Faster scanning, can be used 

for face/body scanning
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KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group70

Scan to CAD 

Preparation:

• Reflective markers for tracking

• Anti-reflective spray

• Needed for dark and 

reflective parts

Video guide: https://www.youtube.com/watch?v=pzMZ-sIua44

Blue laser mode

KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group71

Scan to CAD – Multiple parts scanning
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KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group72

Scan to CAD – Merging

KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group73

Scan to CAD – Processing in Autodesk Fusion

Align and copy missing parts
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KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group74

Scan to CAD – Processing in Autodesk Fusion

Align and mirror missing parts

KU Leuven, Department of Mechanical Engineering, ACRO research group75

Lessons learned

• Use reflective markers on 3d printed marker pyramids

• https://www.printables.com/model/1411938-3d-scanning-marker-pyramid-3mm-

reflective-dots

• Makes the markers more reusable and more visible

• Use enough markers for tracking stability

• Divide model in different sections and merge later

• First generate global markers map and scan later, to avoid losing

tracking

• Autodesk Fusion aligns 3d scans well
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