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(57) Техническое решение предназначено для по-
вышения эффективности использования движу-
щихся объектов, например железнодорожного по-
движного состава или автомобиля, при его дви-
жении, при управлении объектом в автоматиче-
ском режиме или в режиме советчика. Техниче-
ский результат от использования данного техниче-
ского решения заключается в повышении уровня
обратной связи при управлении подвижным объек-
том и улучшении возможности реагировать на си-
туации, возникающие в процессе управления по-
движным объектом. Способ определения сопро-
тивления движению подвижного объекта в процес-
се движения подвижного объекта включает в себя
следующие шаги: для каждой координаты пути по-
лучают параметры подвижного объекта, включаю-
щие, по крайней мере: зависимость сопротивления
движению от скорости движения, априорный век-
тор параметров зависимости сопротивления дви-
жению от скорости движения, априорное значе-
ние сопротивления движению, скорость, значение
управляющего воздействия, массу, координату; для
каждой координаты пути уточняют текущее зна-
чение скорости на основе значения сопротивле-
ния движению, полученного на предыдущем шаге;
для каждой координаты пути уточняют вектор па-
раметров зависимости сопротивления движению
на основе определенных на предыдущих шагах
скорости движения и зависимости сопротивления
движению от скорости движения; определяют зна-
чение сопротивления движению на основе вектора
параметров, полученном на предыдущем шаге; пе-
редают значение сопротивления движению, опре-
деленное на предыдущем шаге, в систему управле-
ния подвижного объекта для дальнейшего исполь-
зования или отображения лицу, управляющему по-
движным объектом.
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