
深度学习相关——

沙盘机械臂功能

使用详解



沙盘机械臂识别功能运行逻辑

沙盘机械臂识别功能运行逻辑：
行驶——识别——夹取——行驶——识别——放置（循环）

行驶：视觉巡线
识别：深度学习
夹取放置：机械臂动作

与沙盘自动驾驶功能不同之处：加入了机械臂的协作



如何确定夹取时机械臂与木块的相对位置

Step1：机械臂位置确认

沙盘机械臂功能使用的车型——四自由度机械臂麦轮小车（相机带有加高）

四自由度机械臂在y方向上无法平移运动           通过调整麦轮小车底盘的方式来进行定位（可在x、y
方向上移动）
使用固定的机械臂夹取放置动作组           只需要控制好小车底盘与木块、标志牌的相对位置即可完
成相应动作

在运行沙盘机械臂功能前需单独运行机械臂测试功能以确定最佳夹取放置位置 首先调整相机视角 
向下至机械限位处

终端运行以下指令
运行机械臂测试功能：roslaunch wheeltec_arm_pick test_param.launch
打开rqt调参界面：rqt
打开rqt实时查看相机画面：rqt_image_view



运行机械臂功能并调整夹取姿态

在rqt调参页面将arm_upper_and_lower参数设置为1 
将hand_open_and_close参数设置为2 
同时将木块（任意一个可识别木块）置于夹爪刚好可以夹取到的位置 如图所示



在rqt调参页面将hand_open_and_close参数设置为1
将arm_upper_and_lower参数设置为2 
确认夹爪松开机械臂收回后 刚才木块放置的最佳夹取位置是否在相机画面中 如图所示
如在画面中：结束运行机械臂的进程 进入下一步
如不在画面中：调整机械臂动作组位置——详见机械臂相关教程 此处不做赘述

运行机械臂功能并调整夹取姿态



根据定好的相对位置进行调参

Step2：根据相对位置调参

此处需保持step1中机械臂小车与木块相对位置不变，即完成step1后不移动小车或木块，进入step2

darknet_ros.launch （位于darknet_ros功能包）需修改选择沙盘机械臂识别功能

终端运行以下指令：
打开深度学习节点：roslaunch darknet_ros darknet_ros.launch
读取深度学习话题返回的参数：rostopic echo /darknet_ros/bounding_boxes



根据获取的位置信息修改对应参数

查看echo话题的终端 确认此时yolo获取到的识别框的四个端点坐标 如下左图红框
在dp_drvie_moveit.launch（位于wheeltec_yolo_action功能包）中修改对应参数 如右下图红框

四个端点坐标的作用：通过读取到画面内木块的坐标位置，确定木块最佳夹取状态下，机械臂小车
与木块的相对位置



根据获取的位置信息修改对应参数

注：pdf无法插入视频 观看此演示视频请移步沙盘机械臂功能视频教程



根据获取的位置信息修改对应参数

标志牌的调整同理 将小车放置于想要进行自转的位置 
查看话题读取标志牌坐标信息并进行修改
根据行驶方向选取的不同，标志牌在视野范围内的偏向也不同
如图，若行驶途中标志牌一直位于左侧，则修改文件中left_sign处对应坐标



沙盘机械臂功能运行前准备

Step3：运行沙盘机械臂功能

step1与step2都是运行功能前的准备工作 通常情况下相同小车相同环境只需进行一次调整

运行沙盘机械臂功能前 需要将小车置于沙盘上 此处建议初始时将小车放置于沙盘两侧较宽的位置 
如图所示 沙盘机械臂功能设定仅沿外道行走 方向可选

标志牌放置方向需注意与小车行驶方向协调 如图所示 需保证小车运行过程可以看到标志牌正面



运行沙盘机械臂功能

准备工作完成后 在终端运行以下指令：
1.开启深度学习节点：roslaunch darknet_ros darknet_ros.launch
2.开启机械臂木块夹取节点：roslaunch wheeltec_arm_pick arm_pick_dp.launch
3.开启沙盘运行节点：roslaunch wheeltec_yolo_action dp_drive_moveit.launch

注意3需要在2机械臂初始化完成后再执行 机械臂节点与沙盘节点的初始化都需要一定时间

机械臂初始化完成终端提示如图：



三个节点都开启后 正常情况下小车会自动识别行驶方向 并沿外道行驶
此时可将木块置于小车前方 注意木块放置方向需与行驶方向保持一致 即保证
相机视角中看到的木块中字母是可识别的 如下图所示

当小车识别到木块后 会自动调整底盘并进行夹取动作 完成夹取动作后继续沿
沙盘行驶 
当碰到与木块字母对应的标志牌时 再调整底盘并进行放置动作 完成放置动作
后沿沙盘行驶 继续循环以上逻辑 如右图所示

运行沙盘机械臂功能



运行沙盘机械臂功能

注：pdf无法插入视频 观看此演示视频请移步沙盘机械臂功能视频教程



代码与参数详解

Step4：代码与参数详解

沙盘机械臂功能的主要实现部分为沙盘节点（/src/wheeltec_yolo_action/drive_decision_node_moveit.py）
深度学习节点主要是调用我们所训练处理好的数据集
机械臂节点主要是执行沙盘节点发布话题中的内容

drive_decision_node_moveit.py中订阅发布话题如图
订阅：图像话题——用于车道判断 深度学习识别结果话题——用于识别
发布：机械臂状态话题——控制机械臂运动 速度话题——控制底盘运动



深度学习节点id对应关系

深度学习中id对应关系可以查看
沙盘机械臂识别功能对应文件



识别木块部分详解

主要实现代码——识别木块部分

涉及参数：
底盘调整速度——

停止速度调整判断条件



主要实现代码——夹取木块部分

涉及参数：
容许误差——

等待机械臂完成夹取时间——

夹取木块部分详解



主要实现代码——识别标志牌部分

涉及参数：
底盘调整速度——

停止速度调整判断条件

识别标志牌部分详解



主要实现代码——放置木块部分
涉及参数：
底盘自转速度——

底盘自转时间——

等待机械臂完成放置时间——

放置木块部分详解



THANK YOU
感谢聆听


