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نرخ موفقیت تولید نقاط گرفتن جسم. 1جدول 

تصویر جسم

𝐼𝑛𝑑𝑒𝑥 (𝑋,𝑌)
𝑀𝑖𝑑𝑑𝑙𝑒 (𝑋, 𝑌)
𝑇ℎ𝑢𝑚𝑏 (𝑋,𝑌)

نقاط گرفتن جسم

شبکه تشخیص اشیا

شبکه تولید نقاط 

گرفتن و ایجاد 

نگاشت بین دست و 

گریپر

80, 80, 3

استخراج 

ویژگی

متصویر حالت گرفتن جس
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تصویر حالت نزدیک 

شدن دست به جسم

مختصات انگشتان، 

استخراج شده از 

مدیاپایپ

بریدن عکس ها 

و افزایش داده ها

یه‌موقعیت‌نقاط‌گرفتن‌پیش‌بینی‌شده‌در‌کنار‌نقاط‌گرفتن‌اصلی‌و‌حالت‌اول.‌3شکل‌
انگشت‌ها

با‌نمایش‌مستطیلیIoUمحاسبه‌.‌4شکل‌

نناحیه‌انگشتان‌برای‌گرفتن‌جسم‌برای‌معیار‌دقت‌پیکربندی‌گرفت.‌5شکل‌

(a) (b) (c)

یک‌نمونه‌از‌هر‌گروه‌تصویر‌تهیه‌شده‌در‌دیتاست.‌1شکل‌

نمای‌کلی‌از‌مسیر‌انجام‌پژوهش.‌2شکل‌

معیارها

اجسام
زاویه‌گرفتن

اشتراک‌بر‌
اجتماع

دقت‌
پیکربندی
گرفتن

97.36 49.12 89.47 جعبه‌عینک

100 38.25 96.26 عروسک‌جغد

90.9 44.91 81.81 توپ
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