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0.1. Костин С.В., Якимайнен Д.С. Использова-

ние технического зрения в задачах сор-

тировки бытовых отходов

В настоящее время многие технологические процес-
сы, требующие ручного труда, активно автомати-
зируются путем внедрения роботизированных ком-
плексов. Вследствие растущей актуальности задач
переработки отходов, предприятия этой отрасли ак-
тивно внедряют альтернативные подходы для сор-
тировки мусора, например оснащают сортировоч-
ные линии роботами. Сегодня в России насчиты-
вается всего несколько компаний, разрабатываю-
щих роботизированные системы для сортировки от-
ходов — сибирские «Экосорт» и «Экотех», а так-
же санкт-петербургский «NeuroRecycle». Среди за-
рубежных можно выделить компании ZenRobotics
(Финляндия), Waste Robotics (Канада) и AMP
Robotics (США) [1].

Основываясь на существующих способах сортиров-
ки отходов [2], цель данного исследования мож-
но сформулировать следующим образом. Необхо-
димо разработать роботизированную технологиче-
скую линию сортировки бытовых отходов на основе
технического зрения. Требуемая высокая скорость
и точность позиционирования обосновывает выбор
дельта-роботов в качестве исполнительных элемен-
тов сортировочной линии. При этом одной из глав-
ных подзадач проекта является распознавание ти-
пов мусора и его классификация на основе техно-
логий искусственного интеллекта. Для достижения
поставленной цели были сформулированы и решены
следующие задачи:

1) проведен первичный анализ статистических дан-
ных и современных методов распознавании обра-
зов;

2) проанализированы существующие отечествен-
ные и зарубежные решения;

3) проведен анализ используемых для распознава-
ния мусора нейросетевых моделей (их возмож-
ностей, архитектур, фреймворков) и обоснована
целесообразность их использования;

4) осуществлен выбор инструментальных средств
для обучения нейросети c использованием ло-
кальных и облачных технологий;

5) согласован протокол взаимодействия нейросете-
вой системы распознавания с роботизированной
технологической линией сортировки мусора.

По результатам проведенного анализа был обосно-
ван выбор метода распознавания мусора с использо-
ванием видеоданных в видимом спектре. Для клас-
сификации мусора по данным видеопотока от RGB-
камеры использовалась обученная свёрточная ней-
ронная сеть (CNN) YOLOv3-v4 [3] с применением
облачных сервисов Google Colab, API TensorFlow и
DeepSort [4]. Показано, что избирательный нейросе-
тевой модуль, базирующийся на данных в видимом

спектре, более эффективен по сравнению с анало-
гами, он характеризуется меньшей вычислительной
сложностью, простотой реализации и меньшей себе-
стоимостью.
Работа выполнена в рамках гранта ФСИ «Раз-
работка роботизированной технологической ли-
нии сортировки бытовых отходов на основе тех-
нического зрения», договор от 04 июля 2020 г
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Научный руководитель — к.т.н, доцент
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