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Проблема�якості� атмосферного�повітря� посідає� особливе�місце� серед�
проблем�охорони�навколишнього�природного�середовища.�Насамперед,�це�
зумовлено�великою�кількістю�шкідливих�виробництв.�Метою�даної�роботи�
є� отримання� прогнозу� забруднення� повітря� з� метою� вжиття� заходів� для�
запобігання�впливу�шкідливих�речовин.�

Розглянемо� систему� обробки� з� кількома� датчиками� всередині� для�
моніторингу�в�режимі�реального�часу�Припустимо,�що�частота�оновлення�
всіх� датчиків� ідентична� і� одне� зі� свідчень� датчика� є� змінною,� яку� ми�
хочемо� передбачити.� Нехай { }= буде� набором� даних�

показань� датчика,� крім� цільової� змінної,� і� нехай ( ){ }=

показники�цільової�змінної.�Так�як�часовий�інтервал�показань� ідентичний,�
можна� опустити� параметр� тимчасові� штампи,� не� викликаючи� плутанини.�
Таким�чином,�набір�даних� може�бути�перетворений�як = а�

цільова�змінна = Отже,�існує�набір�даних з�набором�ознак�і�

треба�отримати�таку�апроксимуючу�функцію ,�яка ® ,�де� мітки�

класів[1].
Мережі�довго короткостроковій�пам'яті�(Long�Short�Term�Memory)�–

зазвичай� просто� називають� "LSTM"� – особливий� вид� RNN,� здатних� до�
навчання�довгостроковим�залежностям.�Вони�працюють�неймовірно�добре�
на� великій� різноманітності� проблем� і� в� даний� момент� широко�
застосовуються.
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де  – матриці� ваг� кожного� з� чотирьох� слоїв� для� їх�

зв’язку�з�вхідним�вектором

– матриці�ваг�кожного�з�чотирьох�слоїв�для�їх�зв’язку�

з�попереднім�короткостроковим�станом� -

– члени�зміщення�для�кожного�з�чотирьох�слоїв;

– короткостроковий�стан�кроку�

– шлюз�забування;

– вхідний�шлюз;
– вихідний�шлюз.

Розглянемо� види� забруднень.� PM10� це� частинки� тієї� чи� іншої�
речовини діаметром�від�10�мікрометрів�(мкм)� і�менше,�PM2.5�це�частинки�
речовини�діаметром�2.5�мкм� і�менше.�В�цілому,�PM2.5�можна�описати�як�
тонко� дисперсні� частинки.� Наступним� кроком� буде� попередня� обробка�
даних.� Для� початку� дані� були� поділені� на� рівні� проміжки,� а саме� з�
інтервалом� в� одну� годину.� Далі� усі� пропущені� дані� були� замінені� на�
середні� значення� по� стовпчику.� Потім� стовпчик� з� ознакою� часу� був�
перетворений� на� індекс,� так� як� алгоритми� нейронних� мереж� не� можуть�
працювати�з�таким�типом�даних.�Було�побудовано�декілька�моделей�

найкраща� – звичайна� LSTM,� тобто� вона� має�
максимальну� точність,� на� цьому� наборі� даних.� Також� перевіряться,� як�
модель� працює�на�наборі� test.�Основними�метриками� в�даному� випадку� є�
функція�втрат�та�точність.

Після�розрахунків�результати�вийшли�наступні:
–
–
–
Можна�сказати,�що�найкраща�модель�– це�звичайна�LSTM.
Для�роботи�на�нових�даних,�потрібно�подати�набір�даних�за�тиждень,�

щоб�отримати�прогнозовані�дані�на�наступний�тиждень,� тобто�модель�по
винна�працювати�постійно.�Для�отримання�зрозумілих�результатів�проноза�
потрібно� використовувати� зворотне� трансформування� даних,� тобто�
відмаштабувати�назад.
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