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модели в 5% случаев. Метрика ¢,, посчитанная на калибровочном окне в 150 дней равна 0,56. Невы-
сокое значение метрики обусловлено невыполнением предположения о нормальности распределения 
доходностей акций. Для доходностей акций других компаний получены аналогичные результаты. 

Заключение 
В рамках настоящего исследования был предложен подход прогнозирования доходности и во-

латильности высоко коррелированных активов при помощи применения метода главных компонент 
и модели �¢"1$ 	+ 	¡�¢£¤	"1,1$. МГК позволяет прогнозировать параметры распределения активов 
независимо друг от друга, при этом сохраняя известную корреляционную структуру. Полученная 
невысокая (0,56) метрика качества модели обусловлена невыполнением предположения о нормаль-
ности распределения доходностей акций. Для улучшения качества предлагаемой модели необходимо 
реализовать подбор распределения для доходностей акций и изменить функцию правдоподобия при 
оценке параметров модели. После повышения качества модели, полученные прогнозные значения 
могут быть использованы для решения задачи оптимального динамического управления портфелем 
ценных бумаг. 
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Решение задачи пространственной ориентации мобильного робота в ряде случаев является ос-

новополагающей при организации систем движения. Современные домашние роботы уборщики, 
сельскохозяйственные роботы, роботы такси обязаны иметь у себя на «борту» развитые алгоритмы 
успешно решающие данную задачу. Но важным фактором, способствующим её решению, является 
использование качественных сенсоров. Одним из подобных сенсоров является датчик, основанный 
на отражении слабого монотонного луча от объектов, и анализ полученного угла отражения. К более 
продвинутым лазерным датчикам относятся лазерные лидары, которые сканируют пространство и 
передают результаты сканирования в систему обработки, которая строит модель пространства на 
основе полученных данных. 
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лазерные сканеры на примере модели YDLidar (рис.1).  Лидар состоит
которой расположен интерфейсный разъем и двигатель ответственный

 
Рис. 1. Лидар 
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ению отраженного луча рассчитывается расстояние

полагаться только на один прибор или на один тип приборов не стоит
ошибаться при наличии объектов с зеркальной поверхностью или слабо

 
установка (рис.2), которая считывала с лидара информацию, обрабатывала
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Рис. 2. Схема подключения 
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Рис. 4. Диаграмма расстояний
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Рис. 3. Поток данных 

Диаграмма расстояний измеренных лидаром во времени (угол не учтен

создана модель, которая позволяет роботу строить двумерный план
обходить препятствия. 

YDLIDAR  http://www.ydlidar.com/ 
https://github.com/EAIBOT/ydlidar_arduino 
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