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В работе разработана система технического зрения на языке Python с использованием 

библиотеки OpenCV, детектирование положения искомого объекта в пространстве, а также 

алгоритм планирования движения с последующим захватом объекта для робота 

манипулятора UR5e. 

 

Введение. Манипуляторы со схватами становятся все более актуальными в современной 

промышленности и робототехнике, поскольку они позволяют автоматизировать широкий 

спектр задач, от точной сборки компонентов до управления складскими операциями. Эти 

устройства обеспечивают высокую степень гибкости и адаптируемости, делая их 

незаменимыми в условиях быстро меняющихся производственных требований и потребностей 

рынка. Манипуляционные роботы, оснащенные системой технического зрения способны 

выполнять широкий спектр сложных задач, начиная мытьем полов [1] и заканчивая 

манипуляциями с человеческим телом [2], что существенно повышает производительность и 

безопасность процессов. 

 

Основная часть. Целю данной работы являются реализация системы технического 

зрения с использованием алгоритма детектирования положения искомого объекта в 

пространстве, разработка планировщика движений для робота манипулятора, синтез 

регуляторов для схватывания объекта роботом-манипулятором UR5e.   

В работе разработана система технического зрения, способная детектировать заданные 

объекты и определять их относительное положение в пространстве. Алгоритм детектирования 

реализован на языке программирования Python с использованием модели обнаружения 

объектов YOLOv8. Также, с использованием фреймворка ROS Noetic был реализован 

планировщик движения схвата робота-манипулятора к заданному объекту. Алгоритм 

схватывания апробирован на шестизвенном роботе-манипуляторе UR5e. 

 

Выводы. В ходе работы были проведены экспериментальные исследования 

разработанной системы технического зрения для детектирования объектов с последующим 

захватом объекта для робота манипулятора UR5e. 
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