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где x  – предсказанное значение. Такое преобразование приводит значение 

выхода модели к значению от 0 до 1, что важно при наличии выбросов. 

Weighted Cross Entropy Loss – это версия стандартной Cross En-

tropy Loss, в которой задается вес для положительных априорных зна-

чений. Таким образом мы можем контролировать отклонения 

положительных предсказаний. Softmax Cross Entropy Loss, также как 

и Sigmoid, перед подачей значения в функцию Cross Entropy Loss 

применяет преобразование с помощью функции Softax 
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где i – индекс текущего класса, k – количество всех классов, z – 

предсказанное значение. Такое преобразование отличается от 

логистической функции тем, что оно не может применятся отдельно 

для каждего класса, в данной функции используются результаты всех 

предсказаний, а значения всех классов на выходе дают в сумме 1. 

Таким образом, данная функция отлично подходит для 

многоклассовой классификации. Выбор функции потерь напрямую 

влияет на обучение модели, поэтому ему стоит уделить достаточно 

времени и выбрать подходящую для задачи функцию. 
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АЛГОРИТМ ОЦЕНКИ ШИРИНЫ СПЕКТРА ПРОТЯЖЕННОЙ  

ПО ДАЛЬНОСТИ КОРРЕЛИРОВАННОЙ ОТВЕТНОЙ  

ШУМОВОЙ ПОМЕХИ 
 

Для сопровождения воздушной цели при постановке с ее борта 

комбинированной имитирующей и маскирующей помехи (КИМ-

помехи) необходимо адаптировать следящие системы импульсно-

доплеровских РЛС к виду и параметрам такого рода помех. Одним из 

путей такой адаптации является компенсация маскирующей состав-

ляющей (протяженной по дальности коррелированной ответной шу-

мовой помехи – далее ОШП) КИМ-помехи в канале сопровождения 
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цели по дальности и точная пеленгация в устройстве сопровождения 

по угловым координатам [1]. Для работы устройства компенсации в 

канале дальности и угломера возникает необходимость оценки векто-

ра ее параметров 0  
ОШП ОШП

T

ОШП ОШП rf T t   [1]. 

Производить оценку ширины спектра флуктуаций ОШП крайне 

трудно из-за «рассыпания» спектра сигнала по фильтрам устройства 

обработки с характерными «провалами» в спектре. Поэтому исполь-

зование метода оценки ширины спектра сигналов, определенных в [2] 

будет не точным. 

Разработанный алгоритм оценки ширины спектра флуктуаций 

позволяет оценивать ширину спектра ОШП при отношениях ОШП-

шум 15–20 дБ на выходе устройства обработки. 
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ФОРМАЛЬНОЕ МОДЕЛИРОВАНИЕ  

РАСПРЕДЕЛЕННЫХ ОБЪЕКТНО-ОРИЕНТИРОВАННЫХ  

СТОХАСТИЧЕСКИХ ГИБРИДНЫХ СИСТЕМ 
 

Стохастические гибридные системы (СГС) [1] обобщают обычные 

гибридные системы (ГС),  допуская непрерывную эволюцию, управля-

емую стохастическими дифференциальными уравнениями и/или допус-

кая мгновенные вероятностные изменения состояния системы. Суще-

ствует широкий спектр сфер, включающий коммуникационные сети, 

авиационный трафик, экономику, отказоустойчивое управление, био-

информатика, подходящих для применения подобных систем. 
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