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Лекуном в 1988 году, и нацелена на эффективное распознавание изоб-

ражений, входит в состав технологий глубокого обучения. На данный 

момент эта архитектура лучше всего подходит для реализации ма-

шинного распознавания изображений. Для обучения данной нейрон-

ной сети используется стандартные методы, чаще всего метод обрат-

ного распространения ошибки. 

В результате будет получена нейронная сеть, способная обу-

чаться на наборе данных о различных грибах. Для работы с нейрон-

ной сетью будет создано мобильное приложение, позволяющее за-

прашивать и выводить данные в интуитивно понятном виде. 

 

 

М. Д. Фирьян 
(УО «БГТУ», Минск) 

 

МАТЕМАТИЧЕСКАЯ МОДЕЛЬ РАБОТЫ ОДНОМАШИННЫХ 

ЛЕСОПРОМЫШЛЕННЫХ СИСТЕМ БЕЗ ЗАПАСА 

 

Построим математическую модель работы лесопромышленной 

системы без запаса древесины (окорочные станки, лесопильные рамы 

и т. п.). Пусть лесопромышленная система состоит только из одного 

станка. Система может находиться в следующих состояниях: 0S  – 

оборудование исправно и простаивает из-за отсутствия предметов об-

работки, 1S  – оборудование осуществляет обработку предмета тру-

да [1]. Обозначим через ( ), 0,1iP t i   вероятность того, что в момент 

времени t система находится в состоянии iS . Для любого момента 

времени t:    0 1 1P t P t  . Математическая модель функционирова-

ния системы представляет систему дифференциальных уравнений 
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1

nt
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1

t

  . Где 
nt  – среднее значение времени между поступлени-

ями предметов труда на обработку; t  – средняя продолжительность 

цикла обработки, ,   – интенсивности, соответствующих потоков. 

Вероятность 
1P  представляет собой коэффициент использования рабо-

чего времени станка. Рассмотрим пример: cистема раскряжёвки бревен 

работает с циклом обработки 1t   мин. Необходимо установить ра-

циональную интенсивность подачи хлыста. Анализируя, полученные 

формулы, получаем, что начиная с 5 6    дальнейшее увеличение 

параметра существенно не повысит вероятность рабочего состояния. 

Рациональный цикл подачи хлыстов составит 1 1 5 0,2nt    мин. 

Полученное значение цикла подачи хлыста позволяет выбирать пода-

ющий механизм: растаскиватель, манипулятор или другой. 
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АЛГОРИТМ КОМПЕНСАЦИИ ПРОТЯЖЕННЫХ  

УЗКОПОЛОСНЫХ ОТВЕТНЫХ ШУМОВЫХ ПОМЕХ  

 

Для радиоэлектронного подавления импульсно-доплеровских 

радиолокационных станций (ИД РЛС) сопровождения применяются 

активные и пассивные помехи [1]. Узкополосная ответная шумовая 

помеха (ОШП) обеспечивает снижение контраста цели на определен-

ном участке частот и времен задержек и, как следствие, ухудшение 

качества обнаружения отраженного сигнала (ОС) [1]. Для повышения 

эффективности действия ИД РЛС точного измерения координат в 

условиях действия ОШП необходимо разрабатывать специальные ав-

томатические устройства помехозащиты. 
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