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Использование алгоритма прогнозирования и предотвращения нештатных ситуаций в 

системах контроля движения промышленной продукции 

 

На данный момент для идентификации изделий  широко применяется маркировка штрих-

кодом [1-2] или радиочастотные метки [3]. Использование данного метода действительно 

позволяет сократить весь процесс отслеживания того или иного изделия, вследствие чего 

системы контроля движения продукции внедрены практически во все отрасли 

промышленности. Однако зачастую контроль движения происходит только по заранее 

известному маршруту, а так же данные системы не способны прогнозировать возможные 

нештатные ситуации, возникающие в ходе перемещения изделий, что является одним из 

основных недостатков их применения. 

Например, при транспортировке, маркировка изделия не попадает в поле зрения 

считывающего устройства или в ходе перемещения маркировка попадает на соседнее изделие, 

в результате чего идентификация происходит с ошибкой. Исходя из этого, можно сделать 

вывод о том, что для корректной идентификации следует маркировать изделия несколькими 

метками, количество которых зависит от геометрических параметров объекта. Для точного 

контроля изделий, следует использовать алгоритм поиска ошибок при возникновении 

нештатных ситуаций. Примером может служить тот факт, когда на нескольких участках 

идентифицируется одна метка из нескольких возможных. Применение этих методов и 

алгоритмов позволит оператору или системе оперативно принять решение и устранить 

нарушение. 

На основе этого была разработана имитационная модель перемещения промышленной 

продукции, схема которой показана на рисунке 1: 

 
Рисунок 1 – Схема имитационной модели 

 

Блок-схема алгоритма прогнозирования и предотвращения нештатных ситуаций, 

использующаяся в имитационной модели показана на рисунке 2: 
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Рисунок 2 – Блок-схема алгоритма прогнозирования и предотвращения нештатных 

ситуаций 

 

Результаты проведенного моделирования, представлены на рисунке 3: 

 
Рисунок 3 – Результат работы имитационной модели 

 

По результатам проведенного имитационного моделирования, можно сделать вывод о том, 

что использование алгоритма прогнозирования и предотвращения нештатных ситуаций 

позволило контролировать весь процесс перемещения изделий от начала их поступления, до 

ухода с территории предприятия. При возникновении нештатных ситуаций, происходит вывод 

информации для принятия решения и предотвращения возникшего нарушения. 
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