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前言前言

机器人感知环境通常依赖于各种接触型以及非接触型传感器，并在获取之后由图像处理系统进行图像处理和识别。

基于视觉的机器人能够及时感知外部环境的变化，并且方便智能机器人的控制系统做出相应调整，提高了机器人的灵活性和对外

部环境变化的适应力。

一、物体抓取研究现状一、物体抓取研究现状

1、物体抓取研究现状、物体抓取研究现状



(1)

(2)



2、抓取检测情况分析、抓取检测情况分析-2D

二、目前研究二、目前研究

1. 机械臂抓取检测机械臂抓取检测

1. Cornell数据集介绍数据集介绍

   Cornell抓取数据集中包含240种不同对象类型的抓取矩形框信息，包含约885张图片，885个点云信息，8019个抓取标签，其中包括有效和
无效的抓取矩形框。

2. Cornell数据集下载数据集下载

1. 参考网址

2. 联系我邮箱发送。(联系方式见最后)

http://pr.cs.cornell.edu/grasping/rect_data/data.php


3. Cornell数据集训检测网络数据集训检测网络

联系我获取。(联系方式见最后)

4. Cornell数据集训练结果数据集训练结果

Cornell数据集利用五折交叉验证方法进行训练。总体检测精度可以达到96%以上，且满足实时性要求，达到50FPS。

5. Cornell数据集仿真实验数据集仿真实验

所需知识：所需知识：  ROS、MoveIt、Rviz、相机模型、位姿变换

动图展示：动图展示：



2. 机械臂抓取检测结合物体识别机械臂抓取检测结合物体识别

1. VMRD数据集介绍数据集介绍

VMRD数据集总共包含31类物体，一共有5185张图片和17688个物体，每张图片中都会包含多个物体。数据集标签包括物体检测标签：类别、包围
框坐标、抓取检测标签和抓取旋转框坐标。

2. VMRD数据集下载数据集下载

1. 参考网址

2. 联系我邮箱发送。(联系方式见最后)

3. VMRD数据集训检测网络数据集训检测网络

联系我获取。(联系方式见最后)

4. VMRD数据集训练结果数据集训练结果

http://gr.xjtu.edu.cn/web/zeuslan/visual-manipulation-relationship-dataset


三、机械臂抓取和放置的实物实验三、机械臂抓取和放置的实物实验

1. 实验所需理论实验所需理论

2. 机械臂抓取实验机械臂抓取实验



动图展示动图展示

3. 机械臂放置实验机械臂放置实验



动图展示动图展示

4. 结合语音识别的机器人抓取交互系统框图结合语音识别的机器人抓取交互系统框图
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