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Одним з оперативних завдань, яке постає перед диспетчерським апаратом є 

ритмічне та рівномірне просування поїздів по напрямках. З цією метою 

диспетчери на основі свого досвіду разом з машиністами локомотивів 

розробляють та постійно моніторять стратегію просування поїздів по 

залізничних дільницях. Такий підхід дуже енерговитратний з точки зору 

використання людських ресурсяв із-за високого нервого напруження. Разом із 

цим у результаті помилок виникають непродуктивні простої на залізничних 

станціях та в певних випадках суттєве зменшення дільничної швидкості.  

У якості розвязання такого становища пропнується застосування 

контролюючого продукційного правила, яке у базі даних автоматизованого 

комплекса може бути представленим у вигляді предикату колізії ( )` `, ,re i j np p t , 

який в свою чергу на початковому етапы буде мати вигляд: 

 

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )` ` ` ` ` `

1 1, , &re i j n i s j n j s i np p t p p t p p t    − +
g g

, 

 

де re  - предикат колізії початкової поїзної ситуації на перегоні; 
` `,i jp p  - два поїзда, що знаходяться на одному перегоні і прямують один за 

одним; 

( ) ( )1nt −g
, ( ) ( )1nt +g

 - моменти часу, що розмежують поїзди при їзді на 

зелений вогонь, тобто з розмеженням, що найменш трьома блок-дільницями. 

Подальші модифікаціх даного виразу дозволять в реальному режимі часу 

адекватно відтворювати та корегувати поїзний стан на дільниці. Подальші 

дослідження будуть спрямовані саме на пошук адекватних варазів реалізації 

штучного інтелекту, який стане суттєвою підтримкою оперативному 

диспетчерському апарату регіональних філій.  
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На сучасному етапі головним принципом обслуговування є не підтримка 

бездоганного стану об’єкту, а недопущення відхилення параметрів обладнання 

до критичних значень, що призводять до порушень функціонування об'єкта або 

системи. В цьому плані максимально ефективним є інтелектуальне 

прогнозування стану, засноване на діагностиці та контролі параметрів об'єкту 

та їх відхилень від нормованого значення з метою прогнозування 

передаварійних станів. 

Завдання полягає у навчанні класифікатора станів, який приймає на вході 

інформацію про параметри об’єкта та середовища, представлене вектором 

ознак X  і передбачення ймовірності досягнення передаварійного стану, що 

характеризується значенням y . 

Щоб перетворити значення з датчиків у вхідний вектор X , 

використовується вектор вимірюваних ознак розміром xn .  
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Нехай поточний вектор ознак X  відповідає стану, який ми хочемо 

розпізнати. Потрібен алгоритм, що обчислить передбачення y


, що є 

розрахунковим значенням вихідної змінної y . Формально y


 визначає 

ймовірність 1=y  при заданому векторі ознак на вході: )|1( xyPy ==


, тобто 

ймовірність передаварійного стану об’єкта контролю. 

Маючи вхідний вектор X  визначаємо y


 як функцію від вхідного вектора. В 

разі лінійної функції )()( bxwfxy T += , параметри логістичної регресії: nRX  , 
nRw , Rb . 

Для отримання результату ймовірності у проміжку ]1;0[ , застосовуємо 

сигмоїду – нелінійну монотонну S-подібну функцію 
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зображену на рис.1. 

 
Рис.1 Сигмоїдальна функція 
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Завдання полягає у визначенні таких параметрів w  і b , при яких y


 буде 

якомога точніше визначати ймовірність 1=y , тобто передбачати 

передаварійний стан контрольованого об’єкта. 

Вважаючи, що відомі експериментальні дані залежності Y  від X  у вигляді 

пар ),( ri YX , mr ,1= , де )...,,,(
21 nrrrr xxxX =  – вхідний вектор в парі навчаючої 

вибірки, )...,,,(
21 nrrrr yyyY =  – відповідний вихідний вектор. 

Для реалізації навчання нейронної мережі одиничний тренувальний зразок 

представляється парою ),( yX , де xn
RX  , }...,1,0{ ky = . Отримуємо матрицю 

ознак xM  розміром mnx  : 

 

 





















==

)()2()1(

)(

2

)2(

2

)1(

2

)(

1

)2(

1

)1(

1

)()2()1(

...

............

...

...

...

m

nnn

m

m

m

x

xxx

xxx

xxx

XXXM ; mn

x RM   

 

Значення еталонного керуючого сигналу записані у вигляді матриці 

 nyyyY ...21= ; mRY  1 . 

Маючи m  тренувальних зразків, тренувальний набір запишеться як 

)},...(),,(),,{( )()()2()2()1()1( mm yXyXyX  

Достовірна оцінка фактичного стану контрольованого об’єкта, що визначає 

експлуатаційний ресурс обладнання, сприяє забезпеченню збільшення строків 

експлуатації та мінімізації ризиків. 
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