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Роботизированный сбор данных для обучения нейросетевого классификатора 
 
Технологии компьютерного зрения позволяют значительно расширить возможности и сферы применения 

промышленных манипуляторов: распознавание и классификация объектов, определение положения и 
ориентации объектов, контроль качества, адаптивное выполнение задач и безопасность. Основным методом 
для распознавания, классификации и сегментации объектов на видеопотоке являются сверточные нейронные 
сети, которые необходимо обучать в соответствии с задачей, собирая большие наборы данных. Для 
упрощения процесса сбора данных предложено использовать промышленный манипулятор, который проходит 
рабочую зону с установленным шагом в автоматическом режиме. В процессе работы робот-манипулятор 
изменяет углы наклона относительно осей X, Y и Z в диапазонах, которые не приводят к блокировке приводов. 
Показано, что применение роботизированного сбора набора данных для обучения нейронной сети позволяет 
значительно сократить затрачиваемое время и повысить точность работы. 
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Belov N.B. Robotized data acquisition for neural network classifier training  



 
Machine vision technologies enable wider employment of robotic arms in various industrial applications such as 
pattern recognition and classification, determination of object position and orientation, quality control, adaptive 
task execution, and safety. Convolutional neural networks are the key technique for pattern recognition, 
classification, and segmentation. For their training at a specific task, sizable datasets are to be collected. The 
paper proposes to employ an industrial robotic arm, which can pass through the work area in the automatic mode 
with the specified step. During the movement, the robot can adjust its tilt angles with respect to X, Y, and Z axes 
within the ranges, which do not result in actuator locking. The paper shows that the the robotized dataset 
acquisition for neural network training ensures significant training time reduction and higher work accuracy. 
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