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共享项目简介 

面向动力电池自主拆卸的螺钉精确检测方法 

一、项目目标 

为了解决连续螺钉拆卸任务中由于机械臂姿态的不确定性而导致的螺钉检

测精度差的问题，通过机械臂上的视觉传感器，采集初始位置的 RGB 和深度图

像，使用 RANSAC 算法计算垂直于待拆卸紧固件的最佳法向矢量。然后，机械

臂与最佳法向量配对，将机械臂的姿态调整到最佳姿态，进行随后的紧固件检测。 

基于数据集中人工标注框的目标检测方法使用 K 均值来获得先验框，导致

模型过于依赖于数据集的质量和多样性。对于不同的 IoU 损失函数，YOLOX 模

型由于笛卡尔坐标系的对称性而不能精确收敛，因而使定位精度不足。在本研究

中，提出一种基于对数极坐标系的损失函数，并对基于 IoU 的损失函数进行了改

进，用于 YOLOX 模型的训练，提高检测的准确性。 
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