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Актуальность работы заключается в том, что в настоящее время наи-

более перспективными являются более естественные для человека методы 
управления компьютером. Одним из таких методов является речевой ме-
тод.  

Процесс произнесения звуков речи имеет несколько основных стадий. 
Человек создаѐт звуковые волны, которые распространяются в пространст-
ве. Звуки могут формироваться при участии истинных голосовых связок и 
без их участия и от этого существенно меняется их образ. Звуковые коле-
бания воспринимаются микрофоном, и как результат преобразования име-
ется аналоговый сигнал, что дает возможность применить аналоговые ме-
тоды анализа сигнала. Как правило, на этой стадии могут применяться сис-
темы фильтров. Однако, если рассматривать распознавание речи в прило-
жении к компьютерным технологиям на уровне программного обеспече-
ния, то необходимо провести этап преобразования из аналогового сигнала 
в непрерывно-дискретный. Зная, что диапазон частот человеческого голоса 
составляет примерно от 200 Гц до 2000 Гц применяем систему фильтров 
для входного сигнала, чтобы избавиться от помех и шумов.  

После того, как сигнал отфильтрован можно приступать ко второму 
этапу обработки. На втором этапе осуществляется программный анализ 
поступающего сигнала. Он состоит из нескольких частей: анализ отдель-
ных звуков, анализ отдельных фонем (используя разделение непрерывного 
сигнала на домены), анализ по смыслу отдельных слов и предложений.  

Новизной является применение скрытой Марковской модели (фикси-
рование перехода из одного состояния в другое и расчет вероятности со-
бытия последующего после перехода) для распознавания речи. Возможно 
также использование искусственных нейронных сетей, применение кото-
рых эффективно повышает мощность Марковской модели, однако требует 
большее количество ресурсов. При этом параллельно производится кор-
ректировка по времени, обучение алгоритма с помощью некоторой корре-
ляционной функции, также применяются словари морфем слов. 

На завершающем этапе производится семантический анализ посту-
пающей непрерывной речи и превращение ее в некоторые команды. 

Таким образом, по ходу анализа входной непрерывной речи осущест-
вляется подстройка под диктора, однако существует несколько препятст-
вий: разные акценты, сложная структура семантики языка, несовершенная 
система подавления шумов.  
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По данным статистики число дорожных транспортных происшествий, 
обусловленных неисправностями и разрегулировками тормозных систем 
составляет до 40 % от всех аварий, происходящих по техническим причи-
нам. Своевременное выявление неисправностей и разрегулировок обеспе-
чивается применением диагностирования на стендах, для чего использу-
ются различные диагностические параметры, к первой группе которых от-
носится такой диагностический параметр как тормозной путь, который оп-
ределяется как путь, пройденный за время непосредственного  торможения 
при выключенном сцеплении. Тормозной путь зависит от скорости движе-
ния автомобиля в момент начала торможения, коэффициента эксплуатаци-
онных условий и коэффициента сцепления шин с дорогой. Величина его 
изменяется в зависимости от технического состояния тормозной системы, 
он может быть определен на инерционных тормозных стендах с беговыми 
барабанами. 

На инерционных тормозных стендах с беговыми барабанами можно 
производить как общее, так и поэлементное диагностирование тормозных 
систем автомобилей. Эти стенды состоят из опорно-приводного устройст-
ва, инерционных масс, приводного электродвигателя и измерительных 
устройств для измерения тормозного пути. Для обеспечения конкуренто-
способности выпускаемых мобильных машин необходимо непрерывно по-
вышать технический уровень средств измерений тормозного пути, так как 
применяемые средства измерений являются аналоговыми. Они измеряют 
тормозной путь с погрешностями. 

При разработке средств измерений для диагностирования тормозных 
систем были исследованы известные аналогичные устройства, в результате 
чего были выявлены их недостатки, связанные с их ограниченными функ-
циональными возможностями или обусловленные их конструктивным ис-
полнением. Поэтому была поставлена задача по разработке и созданию 
цифрового измерителя тормозного пути, применение которого исключает 
эти недостатки, так как посредством этого измерителя производится диаг-
ностирование тормозной системы с достаточной точностью. 

Разработанный цифровой измеритель содержит частотный датчик 
скорости вращения роликов тормозного стенда, включающий в себя диск с 
одним выступом, установленный на валу одного из барабанов, первую ка-
тушку индуктивности с магнитным сердечником, жестко закрепленную на 
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кронштейне с обеспечением возможности прохождения диска вблизи пер-
вой катушки индуктивности, первую дифференцирующую цепь, выпол-
ненную на первом и втором резисторах и первом конденсаторе, и входом 
соединенную с первой катушкой индуктивности, выпрямительный мост, 
выполненный на четырех импульсных диодах, входом соединенный с вы-
ходом первой дифференцирующей цепи. 

Цифровой измеритель тормозного пути включает в себя также вторую 
катушку индуктивности с магнитным сердечником, установленную на 
приспособлении реализации усилия на тормозной педали автомобиля, на 
выходе которой формируется импульс в момент срабатывания механизма 
приспособления, вторую дифференцирующую цепь, выполненную на 
третьем и четвертом резисторах и втором конденсаторе с отсекающем 
диоде, включенном на ее выходе, входом соединенную со второй катуш-
кой индуктивности. 

Для задания промежутка времени в виде прямоугольного импульса 
заданной длительности цифровой измеритель снабжен ждущим мульти-
вибратором, выполненным на логически элементах в виде микросхемы, ре-
зистора и конденсатора. Величины сопротивления резистора и емкость 
конденсатора выбраны при проектировании цифрового измерителя таки-
ми, чтобы получать на выходе ждущего мультивибратора прямоугольные 
импульсы, длительность которых составляет 20 с. Этого времени доста-
точно, чтобы произвести диагностирование тормозной системы с начала 
торможения. 

Для формирования коротких импульсов, число которых равно тор-
мозному пути, цифровой измеритель снабжен логическим элементов с 
двумя входами, сигнал на выходе которого имеется только в том случае, 
если имеются сигналы одновременно на двух его входах, причем первым 
входом логический элемент  подключен к выходу выпрямительного моста, 
вторым входом логический элемент подключен к выходу ждущего мульти-
вибратора. 

Для подсчета числа коротких импульсов, для преобразования подсчи-
танного числа в цифровой восьмиразрядный код, а также для хранения по-
лученного цифрового кода на своем выходе в измеритель тормозного пути 
введен электронный суммирующий счетчик, выполненный на микросхеме 
К 561ИЕ9, имеющий два входа: счетный вход и вход установки нуля. 
Счетчик имеет выходы 0,1,2,3,4,5,6,7,8. На выходе счетчика для регистра-
ции полученного цифрового кода установлены восемь светоизлучающих 
диодов. При этом диоды излучают свет, если на выходах электронного 
счетчика, с которыми они соединены, имеются сигналы в виде единицы. 
Если же на выходах, с которыми соединены диоды имеются сигналы в ви-
де нулей, то данные диоды не светятся.  

Работает измеритель следующим образом. При вращении металличе-
ского диска, установленного на валу стенда, на выходе катушки индуктив-
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Проблема распознавания объектов сегодня является наиболее пер-
спективным направлением в области разработки программного обеспече-
ния для систем безопасности. Данное направление имеет множество сфер 
применения от простой автоматизированной системы регулировки движе-
нием транспорта до сложных систем идентификации личности, применяе-
мых в силовых структурах. Актуальность заключается в том, что сущест-
вуют трудности реализации систем идентификации объектов перемещаю-
щихся в пространстве. 

Для реализации предлагаемого метода требуется два устройства ви-
деозахвата. Располагаются они так, чтобы области их видимости пересека-
лись для определения рубежа, пересекая который объект будет идентифи-
цирован. В момент пересечения телом нулевого рубежа, точно известны 
его начальные координаты. С помощью покадрового сканирования и мето-
да определения координат можно следить за перемещением объекта.  

Возникает проблема, связанная с тем, что во время движения объекта 
камеры ―видят‖ только ту часть поверхности тела, которая располагается 
перед камерой, а ввиду движения объекта постоянно изменяется угол по-
ворота тела к устройству видеозахвата, и это делает невозможным приме-
нение стандартных алгоритмов сканирования и идентификации неподвиж-
ных объектов. 

Суть предлагаемого метода заключается в следующем. Зная началь-
ные координаты и угол поворота тела, с помощью алгоритма покадрового 
сравнения, определим начальную сканирующую область. Производим 
стандартную для классического метода идентификации неподвижных объ-
ектов операции удаления шума – размытие и применение фильтров. Далее 
выделим на этой области поверхности тела три группы опорных точек – 
точки в области видимости обоих камер, и две остальные группы те, что 
видны только одной камере. 

Далее, отслеживая по координатам перемещение объекта и на основа-
нии изменения их положения проводим анализ величины угла поворота 
тела к нормальной оси. На втором этапе идет обращение к некоторой зара-
нее составленной библиотеке трѐхмерных моделей примитивов для данно-
го объекта. С помощью координат выполняется их масштабирование и по-
ворот на известный нам угол. На третьем этапе производится непосредст-
венный анализ изображения. Тело сравнивается с примитивной моделью и 
вычисляются параметры отличия от нее.   
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Эффективный выбор поставщика – настоящее искусство. Возможны 

два направления выбора поставщика: выбор поставщика из числа компа-

ний, которые уже были вашими поставщиками и с которыми уже установ-

лены деловые отношения и выбор нового поставщика в результате поиска 

и анализа интересующего рынка. 

Критерии оценки и отбора поставщиков материальных ресурсов зави-

сят от требований потребителей-предприятий, они могут быть различны-

ми. Обычно их три–четыре, в отдельных случаях – более 60. 

Метод оценки затрат – метод иногда называют затратно-

коэффициентным методом или «методом миссий». Он заключается в том, 

что весь исследуемый процесс снабжения делится на несколько возмож-

ных вариантов (миссий) и для каждого тщательно рассчитываются все рас-

ходы и доходы. В результате получаются данные для сравнения и выбора 

вариантов решений (миссий).  

Метод доминирующих характеристик состоит в сосредоточении на 

одном выбранном параметре (критерии). Этот параметр может быть: наи-

более низкой ценой, наилучшим качеством, графиком поставок, внушаю-

щим наибольшее доверие, и т.п. Преимущество этого метода – в простоте, 

а недостаток – в игнорировании остальных факторов – критериев отбора. 

Метод категорий предпочтения – оценка поставщика, в том числе и 

выбор способа его оценки, зависит от информации, стекающейся из мно-

гих подразделений фирмы.  

Сегодня уделяют особое внимание неформальной оценке. Когда по-

требители и отдел закупок ежедневно находятся в личном контакте и су-

ществует быстрая обратная связь с оценкой деятельности поставщика, та-

кой «неформальный» подход вполне обоснован и целесообразен. 

Метод рейтинговых оценок – выбираются основные критерии выбора 

поставщика, далее работниками службы закупок или привлеченными экс-

пертами устанавливается их значимость экспертным путем. Высчитывает-

ся значение рейтинга по каждому критерию путем произведения удельного 

веса критерия на его экспертную балльную оценку (например, по             

10-бальной системе) для данного поставщика. Далее суммируют получен-

ные значения рейтинга по всем критериям и получают итоговый рейтинг 

для конкретного поставщика. Сравнивая полученные значения рейтинга 

для разных поставщиков, определяют наилучшего партнера.   
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ности с магнитным сердечником формируются два разнополярных им-
пульса, которые дифференцируются первой дифференцирующей цепью, 
выпрямляются диодным мостом. В результате на выходе выпрямителя по-
являются два положительных импульса за один оборот вала, которые по-
даются на первый вход логического элемента И. 

При срабатывании механизма, установленного на тормозной педали, 
на выходе второй катушки индуктивности с магнитным сердечником фор-
мируется импульс, который дифференцируется второй дифференцирую-
щей цепью с отсекающем диодом, установленным на ее выходе. Получен-
ный импульс подается на второй вход ждущего мультивибратора и запус-
кает его. Кроме того, этот же импульс параллельно подается вход установ-
ки нуля электронного суммирующего счетчика. При этом на всех восьми 
выходах электронного счетчика устанавливаются нули и счетчик приво-
дится в состояние готовности счета импульсов, подаваемых на его счетный 
вход. 

На выходе ждущего мультивибратора формируется прямоугольный 
импульс длительностью 20 секунд, при этом начала полученного на выхо-
де ждущего мультивибратора импульса совпадает по времени с  моментом 
времени поступления импульса, формируемого второй катушкой индук-
тивности с магнитной сердечником и отсекающим диодом. Полученный 
прямоугольный импульс подается на второй вход логического элемента И.  

При наличии на втором входе логического элемента прямоугольного 
импульса, подаваемого от ждущего мультивибратора и наличии на первом 
его входе короткого импульса подаваемого от выпрямителя, на резисторе, 
подключенным к выходу логического элемента формируется короткий им-
пульс. Так как короткие импульсы непрерывно поступают от выпрямителя 
в процессе торможения автомобиля, при этом предполагается, что процесс 
торможения автомобиля до полной остановки роликов стенда длится менее 
20 секунд, то на выходе логического элемента формируется последова-
тельность коротких импульсов. 

Полученная последовательность коротких импульсов подается на 
счетный вход электронного суммирующего счетчика, с помощью которого 
подсчитывается число коротких импульсов, поступивших на счетный вход, 
преобразуется это число в восьмиразрядный цифровой код на его выходе. 
Полученный восьмиразрядный код регистрируется с помощью светоизлу-
чающих диодов. 

Разработанный цифровой измеритель тормозного пути отличается 
достаточной точностью, простотой в изготовлении, малой стоимостью. Его 
применение может обеспечить увеличение вероятности безотказной рабо-
ты тормозной системы автомобиля в процессе его последующей эксплуа-
тации после ее диагностирования на стенде, снабженным данным измери-
телем.    

  




