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lotrainer will be able to independently decide to change the scale towards narrowing 
the target.  

For the exercise “Slalom” it is possible to adjust the width of the permissible de-
viation and the sinusoid parameters in the same way. 

By introducing multimedia games into training for athletes, for rehabilitation pa-
tients, or for balance therapy, variety and additional motivation in passing the tests 
are created. The patient (the trainee), controlling what is happening on the screen 
with his own body movements, plays the role of a kind of game manipulator. For ex-
ample, in the game "Labyrinth", the user can be tasked to pass it in a certain time, 
gradually complicating the levels of the game (Figure 2).   

 
Figure 2 - Concept of the game "Labyrinth" in the stabilotrainer 

 
One way or another, the gamification of balance therapy can be implemented on 

the basis of a stabilometric platform with mobile access. In this case, one can either 
create a game story and the application itself from scratch, or use existing games 
available in the public domain, replacing the input data in them with the data obtained 
from the stabilometric platform.   
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Information technologies are used in various areas of human activity, including 
the organization of passenger transportation, allowing you to track changes in pas-
senger traffic in real time and carry out adequate dispatching of the transportation 
process. The proposed work describes the concept of a robotic passenger transport 
system based on unmanned electric vehicles, in which the organization of the trans-
portation process is based on the use of information technology and intelligent algo-
rithms for processing the received information in real time. 

 
Городская пассажирская транспортная на базе беспилотных транс-

портных средств. Подробно концепция транспортной системы описана в рабо-
тах [1-4]. Основной транспортной единицей является беспилотный электрокар 
небольшой вместимости (до 30 человек), называемый инфобусом (рисунок 1). 

 

  
 

Рисунок 1 – Инфобус и кассета инфобусов 

 
Каждый инфобус оснащен бортовой системой управления, получающей ко-

манды от единого информационного сервера. Инфобусы передвигаются как ав-
тономно, так при необходимости объединяясь в кассеты. Здесь под кассетой 
инфобусов понимается совокупность электрокаров, объединяющихся на опре-
деленном участке маршрута в единое транспортное средство, в котором пасса-
жиры могут за время движения перейти по необходимости из одного инфобуса 
в другой и продолжить в нем дальнейшее движение после его отсоединения от 
кассеты. Движение инфобусов происходит по фиксированному маршруту (ри-
сунок 2). Начинается из Накопителей, находящихся в начале и конце маршрута, 
в которых электрокары осуществляют подзарядку. 

 

 
 

Рисунок 2 – Маршрут движения инфобусов 

 
Сбор заявок от пассажиров на перевозку осуществляется через терминалы, 

располагающихся на остановках маршрута (рисунок 3).  
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Рисунок 3 – Терминалы на остановках 

 
Поданная заявка моментально поступает в информационную систему еди-

ного управляющего сервера транспортной системы и сразу же фиксируется в 
матрице корреспонденций (рисунок 4), являющейся информационной основой 
организации перевозочного процесса. Матрица имеет размер k k  (по числу 

остановок маршрута). Каждый элемент , , 1, 1, 2,
ij

i j i k j km      матрицы содержит 

число пассажиров, желающих ехать с остановки i  на остановку j . 
 

 
 

Рисунок 4 – Матрица корреспонденций 

 
Всякий раз при поступлении новой заявки на перевозку с остановки i на 

остановку j сервер проверяет соблюдение условия достаточности накопления 
заявок по данной корреспонденции: 

 

, [0.8,1), 1, 1, 2, ,ijm a V a i k j k     
 (1) 

 
где a - коэффициент эластичности, используемы для обеспечения резерва мест 
для пассажиров, которые могут подойти на остановку к моменту появления там 
транспортного средства. 

При накоплении достаточного числа заявок на перевозку (1) по корреспон-
денции i-j информационный сервер фиксирует матрицу корреспонденций и по 
ней составляется план перевозки, в котором определяется число инфобусов, 
участвующих в перевозке; для каждого инфобуса идентификационный номер, 
график движения [5,6] и остановки посадки – высадки пассажиров. Сформиро-
ванные планы перевозки пересылаются для их исполнения бортовым системам 
инфобусов.   

Алгоритм составления плана перевозки по матрице корреспонденций. 
Рассмотрим на примере один из алгоритмов составления плана перевозки по 
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зафиксированной сервером матрице корреспонденций, представленной на ри-
сунке 5. В примере маршрут состоит из 14 остановок, объем инфобуса V= 25. 
Данный алгоритм выделяет в матрице элемент, удовлетворяющий условию (1), 
называемый критическим элементом, и для него составляется план перевозки, 
который еще предполагает дополнительный попутный подвоз пассажиров по-
мимо «пассажиров критического элемента». 

Элемент, удовлетворяющий условию (1) m59 = 20, это указывает на то, что с 
пятой на девятую остановку маршрута будет перевезено без остановок как ми-
нимум 20 пассажиров. При движении от Накопителя к пятой остановке инфо-
бус может произвести дополнительный подвоз. Для его организации анализи-

руются элементы 5 , 1,4im i  . В данном случае для дополнительного подвоза на 

пятую остановку будут взяты пассажиры с первой, третьей и четвертой остано-

вок. А так же анализируются на возможность перевозки элементы 13 14 34, ,m m m , 
т.к. инфобус может осуществить перевозку с перовой на третью и четвертую 
остановки, с третьей на четвертую. Выбранные алгоритмом элементы выделены 
в матрице, представленной на рисунке 5. 

 

 
 

Рисунок 5 – Зафиксированная матрица корреспонденций 

 
Аналогичным образом дополнительный подвоз будет осуществлен с девя-

той, десятой и двенадцатой остановок на четырнадцатую.  
В результате основной подвоз пассажиров с пятой на девятую остановки бу-

дет произведен в режиме такси (без остановок) и при этом на других участках 
маршрута транспортное средство произведет еще дополнительный подвоз пас-
сажиров, что сделает перевозку более экономически эффективной. Не выбран-
ные алгоритмом для перевозки элементы матрицы возвращаются в базу данных 
и принимают участие в формировании следующей матрицы. 

Заключение. Предложена новая технология городских пассажирских пере-
возок, которая способна адаптивно реагировать на изменения спроса на пере-
возку за счет активного использования возможностей информационных систем 
для оперативного сбора и анализа данных. 
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