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Введение 

Программа LINTR предяазяачена для автоматического распозна
вание пряиояинейянх трихоя, регистрируемых проволочными камерами. 
Распознавание ведется независимо в каждой кз плоскостей. 

Под треком будем пгаямать набор точек, расстояние которых от 
Оазисной прямой, проведелной через две крайние точки набора, не 
превышает аадаявой величиям. Набор должен содеркать не менее опре
деленного числа точек. Капера может бить представлена в наборе не 
более чем одной точкой, любая точка принадлежит не более чем одео
ну набор}. Угловой коэффициент базясвой прямой домен находиться в 
известных пределах. 

Алгоритм распознавания треков идентичен алгоритм;, приведенно
му • работе ' 1 ' , поэтому в дальнейием остановимся на специфических 
особенностях рассматриваемо;! программы. 

Программа написана яа автокоде HP- дввмЫег для ЭВМ 
Hawirtt-Packaru -2II6B я оформлена в виде библиотечной подпрограм
мы. Даяния программа беа каких-либо изменений применима для всех 
маши « н а НР-21и*, а также для программно-совместимых с ними оте-
яествеияых ЭВМ типа И-6000. 
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Описание программы 

При создании программы LINTR учитывалось то , что ояе будет 
использоваться в математическом обеспечении различных эк(.тар1:.ан-
тоа, где физическая аппаратура работает на линии с 3BU. 

Использование программ, работающих в режиме непосредственной 
связи ЭЗМ с физической установкой накладывает жесткие требования на 
время работы и длину программы.С учетом значительного объема опера
тивной памяти НР-2П6В (ЗНК) акценгчделался яа минимальное время 
раопоэыавания трека при разумной длине программы. 

3 целях уменьшения времени распознавания программа оперирует 
с целыми числами. Применение операций с плавающее запятой увеличи
вает вреия работы программы примерно в 50 раз. Работа в диапазоне 
целых чисел стала возможна благодаря введению масиабного коэффи
циента, значение которого зависит от геометрии установки. 

Зесьыа существенной в данном случае является проблема порядка 
расположения обрабатываемой информации в оперативкой памяти. За
частую расположение не соответствует оптимально» джя подобного ро
да обработки последовательности информации. Часто в физической 
практике встречаются случаи, когда трек «останавливается только по 
информации с определенных камер. 

Ранее в подобных случаях выполнялась объемлс-и время-емкая 
операция: • переформирование массивов к удобном; для дальнейме* об
работки виду. 

Наличие в используемой ЭВМ глубокой носишкой адресации позво
лило просто организовать в описываемой иереии программы, работ; с 
неоптиыально расположенными первичными данными. 
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Для этого требуется создать таблицы адресов интересующей нас 
инфориацни. Порядок элементов таблицы соответствует порядку распо
ложения проволочных капер, информация с которых используется при 
опознавании треков (си. рис. 1,2,3). Табличный аппарат значительно 
сокращает время подготовки неоптимально расположенной информации и 
экономит оперативную память. Однако, если первичный массив данных 
расположен оптимально, то этот аппарат становится громоздкий и, 
главное, ненужным. В этом случае формирование некоторых-таблиц не 
требуется, и вместо адресов соответствующие таблиц могут задавать
ся адреса самих массивов. 

Исходными данными программы являются: 
I. N - количество проволочных камер, информация с которых ис

пользуется при распознавании треков. 
2.КШХ - максимально возможное количество точек, регистрируе

мых каждой из камер. 
J.TADSlfl:*]- таблица адресов массивов координат точек рас-

снатриваеаых камер. 
4. а)тм>№(1:!#- таблица адресов ячеек, содержащих количество... 

фактически зарегистрированных координат точек 
в камерах 

или 
б)изрснГ1:к}- массив количества фактически зарегистрирован

ных координат точек в камерах. 

5. a)TADZ[i:i»] - таблица адресов ячеек z -координат камер 
ила 
б)' z f i m ) - массив z -координат жаиер 

(ось - 0 2 направлена вдоль пучка). 
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Предполагается, что Z(KJ<z[K+l], 
OiXCK,Jj< X(K,J+1] , 
NSPCH[KJ < KMAX. 

ujdNSPA - минимальное число точек, идентифицирующих трек. 

7JJXSPA - предполагаемое максимальное число точек на треке. 

8. TOL = tgem a xxCHorai , где t g e B B X - максимальное вньчвнив 
модуля тангенса угла наклона трека. 

9. SIG - максимальное отклонение точки от базисной пряной. 

Значение задается в единицах измерения координат. 

13. NTR - предполагаемое максимальное число треков в событии. 

Структура таблиц помещена на рис. 1,2,3. 

Результаты работы программы 

1. Пассив NSPTRCI:JOT+I] . первое слово содержит JCT-
количество найденных треков, остальные - число" координат точек, 
принадлежащих им. 

2 . Массив T H [ I : J C T , I : N J координат точек,попамих на трека. 

Ясли каиерой не зарегистрирована точка,принадлежащая треку, то 
на соответствующее место в массив TR засылается " - 1 " . 

Обращение к программе: 
JS8 LltfTR 
DEP ж+13 
DEP XHAX 
D«P HXSPA 
DIP MHSPA 
DEP WTR 
DEP И 
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VIST 3 1 0 
DBF TOL 

BET TADNS ИЛИ DBF HSPCH 

DIP TADSI 
DET TADZ «пи DBF Z 

DBF NSPTR 
DXF TR 

Программа имеет блочную структуру, что обеспечило, быструю от
ладку и хоровую наглядность программы. 

Основные логические блоки: 

вювс - блок выбора опорных камер. 

ssrac - блок перебора точек в опорных камерах я выбора пре
тендента на трек. 

TRACK - блок пояска в промежуточных камерах набора точек, 
попадающих в заданный коридор иириной 2SI0. 

тшх - блох,осуяествляющиЯ перепись координат найденного на

бора точек,которые определяют трех,в массив тн.Этот 

блок также заполняет массив NSRR и засылает отри

цательные эначеяяя координат точек,принадлежащих 

опознанному треку, на прежние места в исходный 

насеяв координат точек. 

FALSI - блок восстановления рабочих массивов. 

Как укаэкзахось жиже,в программе введен масштабные коэффициент 
споим «1000 .В с4я*и случае стой выбирается яз уожовая 4 »аии>/ 

где Z-^ -a^ -расстояние между максимально удаленными камерами. 
Для задания значения сжжмУюоо необходимо замени» операнд в стро
ка с к о т о к 1000 к перетранслировать программу. 
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3 nporpauue используются два вспомогательных массивами»* J 
и {Ы8} , каадый дллно.! в к + i слово. Структура массивов приведе
на на рис.4. Программа построена для N*2Q. Для работи с числом ка
мер N > 20 необходимо заманить значение двух операторов 
( I J I J L J . J . J . J B S S _ N , см. рисЛ) в автокодном тексте м яеретраиеяи-
ровать программу. -

Характеристики программы: 

Длина ( п-1 ) в 12158 » 6 5 3 1 0 

Используются библиотечные программы: .ENIR. И IABS . Дли 
определения времени работи программы бш просчитав пример, приведен
ный в работе' 2' (см. рис,5). Результаты приведены • таблице 
(ЭВМ НР-2П6В оборудована арифметическим расиирителви). 

Таблица 

Алгоритм Тип ЭВН Время 
STRIHGIHO Ш1--7090 0,093 
CHANHXLLHIQ — * _ 0,126 
Rotating » и — 0,563 
Happing A — к _ 0,079 
Happing С - * — 0,265 
LIREB БЭСН-4 0,060 
LINTH HP-2II6B 0.015 ! 

В заключение автор считает приятным долгом вырази» искрен
нюю благодарность И.U.Иванченко, i,.Н.Кузнецову аа постановку аада-
чи, а также И.К.Взоров? и Н.Н.Караеахо аа полезные обсуждения. 
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ПШСЛЕИИЕ 

Приыер фориирования таблиц при восстановлении трека по инфор

мации с 1,2 и <t камер в илоскости xoz (рис. I , C , J ) 

А1ЖХ1 

Массив координат 

Х 1 .1 

г. .2 
: 
*i .ШАХ 

1 ^ .1 
* i .2 

• 
r i .КМАХ 

Ч .1 

ч .2 
: 
«2 ШАХ 

ч 1 

ч 2 

ч КМАХ 

ч 1 

ч. та»» 

ч. 1 
Ч.г 
• 
х9,рнг 

Х 4 . 1 • • 
* 4 . ШАХ 
1 4 . 1 
* 
Ч ШАХ 

Таблица адресов 
массивов коор
динат точек 

информация TADSI 
с Ь>й 
камеры 

DEF ADRX1 

ХХТ ADHX2 

DE7 ADRX4 

информация 
со 2-ой 
камеры 

A M ** - адрес пер
вого слова соответ
ствующего массива. 

информация 
с 3-вя 
камеры 

информация 
с 4-он 
камеры 

Рис.1 
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.iacciii; тактически зарегистри
рованного количества искр ка

мерами - NSPCH 
АЕИХ1 NX1 
Апнга NY1 
ADHXS NX2 
ADNTK " " ЯУ2 " 
ADNX3 NX3 
ADNY3 отз 
ADNX4 №И 
ADNY4 кн 

Таблица адресов ячеек, 
содераадих фактическое 
"оличество искр 
в камерах 

1-ая TABNS DEF ADNX1.I 

капера 
TABNS 

DEF ADNX2,I 

2-ая 

TABNS 

DEP AD№W,I 

камера 
3-я 

камера 
4-ая 

камера 

HSPCH EQU АЫПС1 

Пассив z -координат камер 
Рис.2 

/XRZl -zr 1-ая камера 
ADRZ2 Z5 2-ая камера 
ADHZ3 23 3-я камера 
ADR24 Z4 ч~ая камера 

Z EQU AE RZ1 р и с 

Таблица адресов z -
камер 

•координат 

TAi/i DEP ADRZ1.I 
DEF ADRZ2,I 
DEF ADRZ4.I 

Структура массивов i LLAI H { u s } 

LLA DEF я+1 
BSS N 

LLB DEF »fl 
BSS H 

РИС.* 
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