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Аннотация: Роботизированный захват объектов является важной задачей в ро-
бототехнике и компьютерном зрении. В работе рассматривается проблема робо-
тизированного захвата. Осуществляется формальная постановка задачи и опи-
сывается классификация методов решения данной задачи.
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В работе рассматривается проблема роботизированного захвата. Осуществляет-
ся формальная постановка задачи и описывается классификация методов решения
данной задачи. Роботизированный захват объектов — это фундаментальная пробле-
ма не только в научной сфере робототехники, но и во множестве сфер индустрии
и промышленности. Решение данной задачи позволит расширить области примене-
ния роботов. В зависимости от свойств объектов, которыми должен манипулировать
робот, выбирают подходящую конфигурацию захвата. Существуют 2 самых распро-
странённых типов захвата: вакуумные захваты и грипперы. Наибольший интерес
представляют грипперы (рис. 1) из-за схожести функционирования с человечески-
ми пальцами. Конструктивная особенность и принцип функционирования гриппера
позволяет осуществлять захват объектов сложной геометрической формы.

Пусть положение захвата описывается следующим образом:

G = (x, y, z, rx, ry, rz, w), (1)

где x, y, z – координаты центра захвата, rx, rt, rz – углы поворота захвата, w – ширина
захвата (рис. 1). Входные данные могут быть представлены:

1) в виде облака точек:
I = (xi, yi, zi), (2)

где xi, yi, zi \in R – координаты точки сцены относительно устройства съемки,
2) или в формате RGBD:

I = (C,D), (3)

где C \in R(3\times H\times W ) – цветное трехканальное с высотой H и шириной W изображение,
а D \in R(H\times W ) — карта глубины с теми же размерностями.

Тогда необходимо найти такой алгоритм A, который проводит отображение мно-
жества входных данных во множество поз захвата:

A(I, w) = V, (4)

где (w) – параметры алгоритма; V = (G
\prime 
1, ..., G

\prime 
K) – множество предсказанных поз

рабочего органа для захвата.
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Рис. 1. Гриппер

Для решения задачи требуется большое количество качественных данных. Из
всех существующих наборов данных можно выделить набор данных проекта GraspNet
[1]. В наборе данных GraspNet содержится 190 нагромождённых сцен действия, сня-
тых с использованием двух популярных RGBD камер (Kinect Azure и RealSense
D435).

Подходы к решению задачи по роботизированному захвату можно классифициро-
вать по множеству различных критериев. Вообще говоря, подходы можно разделить
на статистические [1–3] и аналитические [4,4,5]. Аналитические подходы анализиру-
ют геометрию объектов, а статистические опираются на процесс обучения и данные.
Статистические подходы дополнительно можно поделить по типу машинного обуче-
ния. Кроме того, подходы можно разделить на модельные и безмодельные.
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Formal statement of the robotic grasping problem and

classification of existing solution methods
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Abstract: Object grasping is a important task in robotics. In this work deals with the
problem of robotic grasping. A formal formulation of the problem is carried out and
a classification of methods for solving this problem is described.
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