
тсльству Республики Беларусь. Отнесение колесных пар к объектам основныхсредств позволяет::
— повысить контроль за сохранностью основных средств, обеспечить правильное документальноеоформ-

ЛСНИС И своевременное отражение В бУХГаЛТСРСКОМучете ПОСТУПЛСНИЯ, внутреннегоперемещения И выбытия
объектов ОСНОВНЫХсредств;

_ отражать износ и остаточнуюстоимость основных средств с большой точностью, что имеет важное зна-
чение при определении их стошиостипри выбытии (передаче,реализации,ликвидации);

—— СОЗДЭ’ГЬ ИСТОЧНИК фИНЭНСИРОВЗНИЯприобретения НОВЫХ объектов ОСНОВНЫХсредств за СЧСТ централиза-
ции и накопления начисленнойамортизации;

— ИСПОЛЬЗОВЗТЬ МСХЗНИЗМ ЗМОРТИЗЗЦИИ СТОИМОСТИ имущества, ПОЗВОЛЯЮЩИЙ обеспечить ее равномерное
ОТНСССНИС на себеСТОИМОСТЬ ВЫПОЛНЯСМЫХ работ В течение срока ПОЛСЗНОГО ИСПОЛЬЗОВЗНИЯ.

Следует отметить, ЧТО В случае ПРИНЯТИЯ решения 0 переводе КОЛССНЫХ пар В состав ОСНОВНЫХ средств
данный ПОДХОД К оценке СТОИМОСТИ колесных пар может быть использован ДЛЯ определения балансовой СТО-

ИМОСТИЭКСПЛУЗТИРУСМОГОпарка колесных пар.
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Метод динамического программирования (МДП) — это классика решения оптимизационныхзадач. Не яв-

ляется исключением и использование МДП в задаче расчета оптимальных режимов ведения поезда №,? на)

заданномучастке.
Принцип оптимальности в методе динамического программированиябыл сформулирован и доказан аме-

риканским ученым Р. Беллманом [1]. Согласно принципу Беллмана применительно к задаче расчета опти-
мальных кривых ? = [($), [= [($) выделим следующее положение [2‚ З]: оптимальный процесс движе—

ния поезда, начиная с любого этапа, не зависит от предыдущего процесса ведения поезда, а определяет-
ся лишь состояниемсистемы на данном этапе и последующей оптимальнойстратегиейдвижения поезда.

Рассмотрим вначале упрощенную схему задачи (рисунок 1). 
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РИСУНОК ] — Упрощенная СХСМЭ вариантовДВИЖСНИЯ ПОСЗДЗ И расчета оптимальных
режимов ВСЦСНИЯ МС'ГОДОМ ДИНЗМИЧССКОГО ПРОГРЗММИРОВЗНИЯ

В системе координат У = [($) выделим шаги А8], АБ2‚_..‚ А5“. На каждом шаге А5} (на рисунке 1 1 $1“ $4)

режим движения ПК, и величина уклона профиля пути не меняется. Количество режимов движения №…… в

упрощенной схеме совпадает с количествомточек Ь на каждой1-й вертикали.
При расчете реальной оптимальной кривой ведения поезда (расчет ведется от конечной точки В к началь-

ной точке А последовательнопо шагам А54, №3, А5}, АБ‘) будем использовать формулу, логически вытекаю-

Щую из принципа Р. Беллмана:

Н"“! = (‚1 = С"! 417+!
) + ”214! ’ (1)
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А8-° Н — критерии, оценит…)… и вижении поезда на шаге „ … щийгде 11 = Сдд% - критерии оптимальностипр д
“ ' _” тикали до конечной точки В.асположеннои на (‚+1) и веральное ведение поезда от точки Ь, р

оптгтссмотрши реальную модель расчета оптимальныхрежимов ведения методом динамического Програм.
м ования.

__ виРВ плоскости У _ 5 (см. рисунок 2) строим координатную сетку, причем ее

ЁЁМЁШЁИПЁОЛЁЁИКЫИ
МОЖет

быть значительно увеличенпо сравнениюс предыдущим вариантомметодики д
ско ости оп едёмемДля каждого шага варьирования А5,- по всем конкурентоспособным кривым р р Крите.

рий оптимальности, применяя линейноеинтерполирование по формуле

[НЁЦ _ „(01+1.(Ы…:|АУС

А У‘ (2) _ . оН° :тшН]. =т1п 111+Н1+ц"

или нелинейное интерполирование с помощью полинома Лагранжа по п (п = 5)
узловыЬм точкбаъё. 6Из каждого пучка конкурентоспособныхкривых скорости, выходящего из точек ‚, нео х димо вы рать

оптимальную,соответствующуюминтиальному значениюН.
0 ' ч. - : является к ите ием оптимальнои стратегии ве-Критерии, оценивающимэту траекторию Нд] тт Н

]. ," ‚ Р Р

0
дения поезда от точки 1,1 до конечного состояния объекта, и будет участвовать как значение Н…… или

“= '— шаге я всех к ивых ско-НЁ]+,)№,)Вформуле (2) при выполнениирасчетов в следующем от конца} (1 1) дл р
рости, которые попадут в окрестностьточки Ь.
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