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<p>В работе рассматривается задача выделения контактных областей и реализуе-
мость параллельного захвата по частично наблюдаемой поверхности объекта, представ-
ленной облаком точек, полученных от одной камеры глубины. При окклюзиях и неполно-
те данных возрастает риск неверного выбора контактов и ориентации схвата, что ведёт к
проскальзыванию или потере удержания, либо к столкновениям пальцев манипулятора с
объектом и окружением [1,2]. Разработан двухэтапный метод: генерация потенциальных
вариантов захвата по геометрическим признакам и их отбор по критериям допустимости
контакта и геометрической реализуемости размещения схвата.</p><p>Предложенный
метод формирует первичный набор потенциальных захватов на основе геометрических ха-
рактеристик поверхности объекта: используются области с малой кривизной, удалённые
от границ и резких перегибов, а локальная аппроксимация поверхности задаёт ориентацию
схвата и направления закрытия пальцев. Дополнительно выделяются области, доступные
для захвата сверху, по анализу высотного распределения точек и направлений локальных
нормалей, что расширяет множество потенциальных вариантов для сценариев верхнего
захвата.</p><p>Реализуемость потенциальных захватов оценивается по совокупности
геометрических ограничений: требуемое раскрытие вдоль направления закрытия, возмож-
ность формирования контактов с двух сторон, а также отсутствие пересечений объёмной
модели схвата и пальцев с объектом и препятствиями окружения. Для вычисления этих
критериев применяется трассировка лучей по поверхности объекта [3,4], а также объём-
ная проверка размещения схвата и пальцев на основе ориентированных ограничивающих
параллелепипедов. Метод реализован в виде набора программных ROS2-узлов и обеспечи-
вает вывод и визуализацию отобранных захватов в RViz.</p><p>Проведена апробация
метода на тестовых объектах кубической, цилиндрической и вытянутой формы. Показано,
что предложенные проверки реализуемости стабильно отбраковывают варианты с недо-
статочным раскрытием, односторонним контактом и столкновениями, формируя набор
реализуемых захватов при частичной наблюдаемости объекта.</p>
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