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Подведем итоги работы: 
1. Исследованы методы сегментации. 
2. Программно реализованы простой метод сегментации k-средних и разрастания ре-

гионов по признаку яркости пикселей. 
3. Проведен сравнительный анализ данных методов. 
4. Планируется реализация данных методов на высокопроизводительных архитектурах. 
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This article includes the description of the basic principles of the method of representing vectors in practice. 

There is a description of the algorithm of software «Formation of a control signal of the system to the de-
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В настоящее время очень актуальна проблема описания труднодоступных и сложных дина-
мических систем. Для перехода из аналоговой формы в цифровую используется метод изобра-
жающих векторов [1]. Этот метод позволяет определить внутренние параметры системы по дан-
ным о входных и выходных параметрах. В частности, представляется возможным сформировать 
управляющий сигнал системы по желаемой характеристике выходного процесса. Суть метода 
изображающих векторов состоит в том, что каждой функции f(t) ставится в соответствие вектор 
{f1, f2, …, fp}. Это преобразование лежит в основе алгоритма формирования управляющего сигнала. 
В частности, переходному процессу также ставится в соответствие изображающий вектор.  

Для автоматизации данного метода [2] было разработано программное обеспечение [3] 
«Формирование управляющего сигнала системы по желаемой характеристике выходного 
процесса». Программа позволяет задавать основные характеристики системы, после чего на 
основе введенных данных восстанавливается сигнал управления.  
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Для написания данного программного обеспечения использовался язык программиро-
вания C#. Выбор данного языка программирования обусловлен наличием в нем возможно-
стей объектно-ориентированного программирования, а также возможностью тем, что C# 
предоставляет широкий спектр инструментов для работы с графикой.  

Рассмотрим данный алгоритм более подробно. 
1. Первой стадией алгоритма является ввод исходных данных. Необходимо ввести ко-

эффициенты весовой функции T1 – T5, а также k, которое необходимо для вычисления векто-
ра желаемого переходного процесса ( ) 1 kt
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−

= − .  

2. После ввода данных проверяется корректность введенных данных, а именно: все ли 
поля заполнены, все ли данные имеют численный тип и т. п. Если какая-либо переменная 
имеет некорректную форму, то пользователю выдается соответствующее сообщение и пред-
лагается ввести другие данные. 

3. Если все введенные данные корректные, то производится проверка системы на ус-
тойчивость по критерию Гурвица [4]. Согласно данному критерию значения T1 – T5 должны 
быть положительны. Также производится проверка значения k, которое должно быть также 
положительным. Если какое-то из данных условий не выполняется, то пользователю выдает-
ся соответствующее сообщение и предлагается ввести другие данные. 

4. Если система устойчива и все данные корректны, то находится производная пере-
ходной функции W(D). 

5. На следующем этапе находится вектор желаемого переходного процесса, а также 

точечный вектор желаемого переходного процесса 
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6. Определяется вектор сигнала управления ( )U W D Y= . 
7. Восстанавливается управляющая функция времени U(τ) по изображающему векто-

ру в соответствие с формулой обращения. 
8. После этапа расчетов полученные данные выводятся на экран. 
9. Пользователю предоставляется возможность вывести на экран график управляю-

щей функции. Для осуществления этой возможности осуществляется построение графика 
при помощи бесплатной графической библиотеки ZedGraph. 

Таким образом, данное программное обеспечение предоставляет возможность опреде-
лить основные параметры динамической системы, в частности, сформировать управляющий 
сигнал системы, зная всего лишь несколько необходимых параметров. Данный метод приме-
ним для многих динамических систем, что является крайне полезным, учитывая, что систе-
мы подобного рода используются практически во всех сферах. 
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