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1 Multimedia Report 

The final phases of the project are carried out on an industrial robot (KUKA KR16).  

 

Figure 1: Experimental setup using KUKA KR16. 

 

Figure 2: Experimental setup using KUKA KR16 
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Figure 3: Experimental setup using KUKA KR16 

 

The  multimedia report is available at the following location: 

https://sway.com/qlE13OUl5YaVpc3v , where the robot removes 

three strips of the top surface of a cheese block. A small view of this task is shown below:  

 

Figure 4: The robot motion on the cheese block while removing the coating.  


