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Введение 

Необходимо восстановить данные о деформации и силах, прилагаемых к рабочей 

поверхности финрея, по напряжениям в некотором наборе точек на задней поверхности 

финрея. Существующие решения предполагают восстановление значения с 

использованием аналитической модели финрея, как представлено в [1], или с 

использованием обработки изображения финрея нейросетевыми методами, как 

представлено в [2]. 

 

Основная часть 

Суть предлагаемого решения заключается в применение нейросетевой 

регрессионной модели для восстановления данных с рабочей поверхности по 

напряжениям на задней поверхности. Данное решение позволит снизить 

вычислительную затратность по сравнению с использованием упрощенной 

аналитической модели финрея.  Также преимуществом нейросетевого метода является 

возможость обобщения на новые условия эксперимента. 

 

Выводы 

Обучена регрессионная модель для восстановления значений деформаций и сил 

на рабочей поверхности по показаниям тензометрических датчиков на задней 

поверхности финрея по синтетическим данным.  
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