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摘要：为平衡抓取检测算法的推理速度和检测精度，本文提出一种编码器–解码器结构的像

素级抓取检测神经网络，称为基于注意力的高效机器人抓取检测网络（AE-GDN）。在编

码器阶段引入3个空间注意模块以增强细节信息，在解码器阶段引入3个通道注意模块以提

取更多语义信息。采用多个轻量高效的DenseBlocks连接编码器和解码器，提高AE-GDN的

特征建模能力。预测得到的抓取矩形框与标签抓取框之间的高交并比（IoU）值并不意味

着高质量的抓取配置，但可能会导致碰撞。这是因为传统IoU损失计算方法将预测抓取框

中心部分像素与夹爪附近像素视为同等重要。本文设计了一种新的基于沙漏形匹配机制的

IoU损失计算方法，该方法可在高IoU和高质量抓取配置之间建立良好对应关系。AE-GDN
在Cornell和Jacquard数据集上的准确率分别达到98.9%和96.6%。推理速度达到每秒43.5帧，

参数仅约1.2×106。本文提出的AE-GDN已实际部署在机械臂抓取系统中，并实现良好抓取

性能。代码可在https://github.com/robvincen/robot_gradet获得。 
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