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продуктивності. Це зумовлено витрачанням зайвого часу на створення зайвих
ниток у випадках, коли апаратно підтримується менше ниток, ніж
використовується для розпаралелювання циклу, та простоюванням ядер у
випадках, коли для розпаралелювання циклу використовується менше ниток,
ніж підтримується апаратно.

Для вирішення цієї проблеми пропонується використання об'єкту, що
керуватиме вибором кількості ниток під час виконання в залежності від
кількості доступних обчислювальних ядер та розміру циклу, що
розпаралелюється.

Нами розроблено прототип класу такого об'єкту для програм, написаних на
об'єктно-орієнтованій мові програмування С++. Для розпаралелювання
використано можливості багатопоточного та функціонального програмування з
стандарту С++11.

При тестування об'єкту використовувався компілятор gcc, операційна
система ArchLinux та двохядерний процесор AMD A4.

Подальші плани включають розширення можливостей розробленого класу
та адаптація цієї моделі для інших мов програмування. Також розглядається
можливість автоматичного застосування цієї моделі при оптимізації програм
компілятором.
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СИСТЕМА ДЛЯ КОНТРОЛЮ ПОЛОЖЕННЯ КОНТАКТНОЇ
РЕЙКИ ТА ЇЇ МОДЕЛЮВАННЯ

В наш час метрополітеном для контролю положення контактної рейки
використовуються спеціальні пристрої – вимірювальні візки. Однією із вимог
до таких пристроїв є висока точність вимірювання. Для збільшення точності
вимірювання необхідно провести модернізацію пристроїв. Одним із напрямків
модернізації є заміна механічного самописця на електронний пристрій збору
вимірювальної інформації. Пристрій збору інформації являє собою автономну
8-канальну 12-розрядну вимірювально-інформаційну систему (ВІС).
Вимірювально-інформаційна система вимірювального візка призначена для
вимірювання просторового положення контактної рейки  відносно ходових
рейок з заданою точністю і документування вимірювальної інформації на
переносний носій інформації або по послідовному порту у персональний
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комп’ютер. Виходячи з призначення та вимог до ВІС, у її склад входять сучасні
датчики та пристрої.

Для проведення моделювання роботи даного візка було створено
математичну модель, яка складається із чотирьох модулів:
 модуль моделювання рейки;
 модуль вимірювання;
 модуль попередньої обробки та запису;
 модуль обробки отриманих даних.

Під час вимірювання можуть виникати похибки. Розглянемо похибки,
які можна зменшувати при конструкторській розробці вимірювального
візка. Їх розділено на три групи:

 похибки вимірювання положення контактної рейки, що обумовлені станом
ходових рейок;

 похибки вимірювання, що обумовлені станом механічної частини візка;
 похибки вимірювання, що обумовлені характеристиками електронного

блоку вимірювального візка.
Ці похибки, безумовно, слід враховувати при розробці моделі, адже вони

суттєво впливають на результати вимірювання.
У подальшому буде розроблено додаток, який буде виконувати інформації

та давати оцінку придатності колії, будувати графіки оцінки відхилень
контактної рейки від норми.
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ТВОРЧЕСКАЯ НЕЙРОСЕТЕВАЯ МАШИНА СИНТЕЗА
ХУДОЖЕСТВЕННЫХ ИЗОБРАЖЕНИЙ

Моделирование творческих процессов является стратегическим
направлением в эволюции систем искусственного интеллекта, с ним связывают
потенциальное решение задачи построения машин приобретающих новые
знания. Теория творческих процессов, основанная на
эволюционноммегасинтезе обосновывает гомологичность феномена
творчества, реализуемого на различных уровнях организации – биологическом,
психическом  и виртуальном, включая механическую логическую машину
Луллия [1,2]. Постулируемый оператор творческого процесса C представляется


