
Автоматизация в промышленности 2024. №03 
www.avtprom.ru 
 
 
 
DOI: 10.25728/avtprom.2024.03.06 
 
 
 

В.А. Мещеряков, А.Б. Летопольский, Д.И. Николаев, И.А. Тетерина (СибАДИ) 
 
 
 
Нейросетевые технологии идентификации и компьютерного зрения в моделировании процесса 
управления рабочим оборудованием экскаватора 
 
Предложен метод обнаружения и оценивания положения элементов рабочего оборудования экскаватора и 
проектных отметок с помощью сверточных нейронных сетей на основе данных стереокамеры – видеокадров 
и 3D-облака точек. Разработаны модели на основе многослойной нейронной сети Элмана для идентификации 
процесса взаимодействия рабочего оборудования со средой. Модели позволяют прогнозировать угловые 
скорости платформы, стрелы, рукояти и ковша в зависимости от положения джойстиков управления. 
Методы и модели предназначены для использования в структуре интеллектуальной автоматической системы 
управления. 
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Meshcheryakov V.A., Letopolsky A.B., Nikolaev D.I., Teterina I.A. Neuron network technologies of identification 
and machine vision for modeling the control process of excavator’s working equipment 
 
The paper offers a method for detecting and estimating the position of excavator’s working equipment and design 
reference marks with the help of convolutional neural networks on the basis of video images and 3D point cloud from 
stereo camera. The models based on multilayer Elman RNN are developed for identifying the interaction between the 
working equipment and the environment. The models enable the prediction of angular velocities of the excavator’s 
platform, excavator’s boom, stick, and bucket dependent on control joysticks’ positions. The methods and models 
developed can be used in the automatic intelligent control system.  
 
Keywords: automatic control system, excavator, machine vision, convolutional neural network, recurrent neural 
network. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 




