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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.   




