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§ I . ПОДГОТОВКА ИНФОРМАЦИИ ДЛЯ РАБОТА ПРОГРАММЫ 

ГЕОИЕТРИЧЕСКОЙ РЕКОНСТРУКЦИИ 

Информация с HPD при обработке данных эксперимента по изучению 

пр-взаимодействий (Е=1*5 ГэВ) методикой 1-цетровоп водородной ка­

меры проходят по цепочке программ • f,sr,i и;-, MAZEI,плгкг, ci.cr,, 
ТПАР-1-б1 [ l + 4 , ? ] . 

Отметим основные особенности выходной информации, связанные со 

спецификой работы нга . 

Опознавание событий и задание основной управляющей информации 

для HFD осуществляется на просыотрово-измерительных столах БПС-2, 

работающих под контролем программы ккзг' '. Оператор на каждой про­

екции изиеряет координаты вершины события и еще две точки на каждом 

из треков - • середине и в конце*} Точность измерений +50 нкн вдоль 

пленки и +30 нкн поперек пленки. Последовательность измерения треков 

на разных проекциях должна совпадать, если предусмотрена дальнейшая 

обработка по программе "1-6" ' ', и может быть произвольной, если 

дальнейшая обработка планируется по программе "1-8" ' ' . 

Три измеренные точки (вершина и две дополнительные) образуют 
маску трека. 
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Прасор D D ааиаряет яа ш п о н тр«хе точка, отстояаве яруг от 
друга м расстояния ~ 50 мкм. Группы последовательных точек ( по 
30*40 атук) проходят процедуру фштрацаа, > роэуитатв которой по­
ду чается одна уородааааая точка (мастер-точка). Коордааатм ааствр-
точка практически совпадают с середнио«~ ^-иилдшетроюго сег­
мента, трека, на котором выла аэнерека исходная группа точек. 

Указанная процедура позволяет получить до ~> 50 мастер-точек на 
треке, что, однако, превышает возможности программы геометрической 
реконструкции. Поэтому в HAZE-Я И Ш OG включен алгоритм равно­
мерного прореживания точек, так,чтобы на выходе их количество не 
превыаало 25 для любого из треков. 

Ксли на треке по каким-либо причинам HPD измеряет мало точек, 
то программа фильтрации использует вспомогательную ветвь, пытаясь 
сформировать для такой проекции трека 8 точек (на выходе). Для мас­
тер-точек характерен разброс в ±2,5 мкм относительно оси проекции, 
в случае вспомогательной ветви разброс увеличивается до (5-15) мкм. 

Процедура фильтрации позволяет точно определить положение оси 
трека, однако она не дает возможности определить координаты верши­
ны события и конца останавливающегося трека, так КРН первая и послед­
няя мастер-точки отстоят от них на величину порядка I мм. 

Поэтому восстановление с возможно большей точностью координаты 
вершины взаимодействия представляет собой специальную задачу, важ­
ную не только для реконструкции направления полета ч° -частиц, но и 
для определения истинных направлений треков в точке взаимодействия. 
Действительно, трек частицы с Р=200 ЫэВ/с на пути в I мм (на пленке) 
поворачивается на ~ 25 мрад, что в несколько раз превышает измери­
тельную ошибку в определении азимутального угла. 
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Для npaiuuMot работи программ геометрической реконструкции 
"1-6" (иди "1-8") необходимо, чтобы мршима события была измерена на 
разных проекциях, как соответствующая точка, поэтову а программу 
тн/.р , осуществляющую преобразование выходной информации r.irr, во 

входную "I-б", включен алгоритм, позволяющий восстановить вераину 
события. 

Важным усдовмем для правильного определения импульса частиц по 
пробегу является точное вычисление видимой длины трека. В програм­
ме TRAP с этой целью используется информация о мастер-точках и точ­
ках маски трека. 

Поскольку программа "1-6" требует постоянного набора реиерных 
крестов, a HFD может выдать их произвольны») набор, в TRAP вклю­
чен алгоритм, осуществляющий приведение измеренных реперов к стан­
дартному набору. 

Информация, выдаваемая SMOG , закодирована существенно ина­
че, чем требуется "I-б", поэтому в TRAP включен блок, осуществля­
ющий изменение форматов. 

В выходной информации нти , как и в выходной информации лю­
бой измерительной системы, встречаются разного вида ошибки. Для ис­
ключения ошибок на возможно более ранней стадии, в программу -КАР 
включен целый ряд тестов. Кроме того,измерения событий проводятся, 
как правило, на 3-х проекциях, т.е. с некоторой избыточностью. Ис­
пользование тестов и избыточной информации позволило сократить ко­
личество отказов в 2,5 раза. 

Остальные функции программы TRAP будут ясны из дальнейшего 
изложения. 

5 



§ 2 . ОРГАНИЗАЦИЯ ВВОДА И ВЫВОДА ШОРКАЮТ 

Ввод информации для последующей обработки осуществляется под­

программой лит и вызываемыми ею TAHINP , INFINIT , Р ? t 

TH71EAD. 

Работа ART начинается с ввода перфокарт, на которых находят­

ся константы. После того, как управление будет передано программе 

INPIKIT , оператор получает возможность с помощь» телетайпа ввести 

требуемые нонера пленки, кадра, дату и указать один из двух режимов 

работы: 

(а) - вспомогательный режим определения средних значений коор­

динат реперов, измеренных HPD; 

(б) - режим полной обработки события. 

Набор введенных констант с перфокарт и телетайпа выдается на 
печать подпрограммами РТ и I N F I M T . 

Ввод информации по событиям с выходной ленты SMOG осуществля­
ется подпрограммой THREAD , использующей буферный режим чтения 
ил с контролем. После работы ~HT»EAU В ЛОТ производится про­
верка введенной информации, относящейся к данному событию. Проверя­
ется, соответствует ли возможностям последующих программ число изме­
ренных проекций, треков и точек, после чего ART формирует рабочие 
массивы. 

Обработка событий выполняется подпрограммой FEP , после 
чего производится анализ результата. Если обработка прошла 
успешно, то производится перекодировка информации в соответствии с 
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ашсодмш форматом "1-6" и выдач* ее на выходную Ш, в противном 
случае событие Оракуатса. 

Поем каждого ашшсаиного на выходов Ш события оператор 
может с телетайпа прорва» вшголнеаае программы к напенить режим 
последующе! работы. 

В ART нмеетсл подпрограмма ACCOUNT , которая ведет под­
счет введенных • успеаво обработанных событий. 

§ 3 . ПРЕОБРАЗОВАНИЕ КООРДИНАТ РЕПЕРНЫХ КРЕСТОВ 
И КООРДИНАТ ТОЧЕК ТРЕКОВ 

3 . 1 . Анализ измерения реперов 

В варианте программы HAZC-I, управляющей процессом измерений 
на н и » / 7 / пленок, полученных в эксперименте "пр; заложена возмож­
ность измерения да 9 реперных крестов на снимке. 

В зависимости от качества пленки сканирующим автоматом опозна­
ется и, следовательно, измеряется от 3 до 9 крестов, в среднем изме­
ряется 7 крестов (см.табл. I ) . 

Реперные кресты на пленке имеют ширину 60-150 мкн, зачастую с 
неровным, расплывчатым краем. Это приводит к тому, что центр изобра­
жения реперного креста ( хит , УЗТ }, определенный визуально с понощью 
измерительного микроскопа, может систематически отличаться на величи-
чину до 30 мкн от того же центра (XFE,YEF ),определенного системой 
HPD.Ora разница не является постоянной,а зависит от настройки HPD, 
условий фотографирования камеры и проявления пленки(рис.2).Если на­
стройка не меняется и качество изображений реперов на всей пленке 
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•PT 
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ETIPP 
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-CAP 

Рис.1. Схема обращения к основаны подпрограннам. 



Табдмиа I 

Вероятное» опознавания реперного креста 
(пленка 177Л) 

;шйт 
поовкшй^^ I 4 5 б 8 9 10 13 14 

I 0.89 0.94 0.89 0.95 0.69 0.89 0.56 0.99 0.92 

г 0.42 0.94 0.78 0.84 0.50 0.93 0.33 0.94 0.43 

3 0.89 0.73 0.75 0.24 0.53 0.31 0.36 0.86 0.39 



Треком* 
сагкы BPX 

Рис, з . Зависимость положения центра реперного креста 
(с расплывчатым левым краем) от уровня дискри­
минации сигнала . 
7 - координата; 
1.2,- уровни дискриминации; 
7,\ - определенный НРД центр крест* прш уровне 

дискриминация 1 * 2 соответс гвенно. 
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остается постояииш, то срадиеквадратичиый разброс измерении* ксор-
диаат пантроа рапаршх врестоа мааее 5 мкм. 

В »тах условиях ооредевеииа ко*ОДацнеитоа перехода от системы 
коордииат "И> к системе координат, связанное с оптическим» осями*/ 
цедесообразмо производить а даа этапа. 

На первом этапе определяется положение усредненных на данной 
пленке намерении! ии> репорних крестов в оптической систзме. 

На втором этапе производится преобразование измеренных в систе­
ме низ координат в оптическую систему с использованием усредненных 
координат репераых крестов. 

Такое двухэтапное определение позволяет уменьшить влияние на­
бора опоэванвых на кахдоы кадре реперов ва точность определения уг­
лов между направлениями вторичных частиц и пучка нейтронов. 

3 . 2 . Последовательность обработки реперов и точек 

Подпрограмма Flu определяет аффинное преобразование с коэф­
фициентами их**'1 и и для каждой измеренной проекции; кх и цу обра­
щают в минимум X • г Д е 

2 М 

J f = ( г и - б ) » ^ * 2 ! (ХГТ -DX - DX„ *Х?К. -DX, » № 
i'i '' г 

с 7 - константа, 
II - число иямяпанннх на НРП реперов. 

"'Коротко - оптическая система координат. 
**) 

Здеоь и далее в качестве переменных используется названия соот­
ветствующих массивов (вх вместо в , хга* вместо х _ . 
к т.до. 
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Подпрограмма пи проверяет во мдичимя Jr- (2) качество из­
мерении ряоврммх крвсто* я бракует я случае необходимости худние 
кресты. Проааряетоя маичина детерминанта дииеямо! системы, сдедув-
цеа на (2) к, асан этот двтериянаят саяякои маи, то целиком браку­
ется проекция. ЭТИМ помечаются еду чая распояожеяяя опознанных SIPD 
репероа ядод» одно! прямо!. 

Все измеренные на ши точки ( х т £ , УТЕ) > FID преобразу­
ется (3) яэ системы чи> в оптическую систеиу ( XTBI.YTBI) , в 
которой аадаяы (хтг , YFT ) 

I XTE1j 

ГГЕ1; 

b X l 

1ЛГ. 

ьх 2 ; »х 3 

№п »у-

ХТЕ 

IYTE 
(3) 

Подпрограмма FID вызывает ARTFID , которая по формуле 
(3) переводит ( XFE , YFE ) в оптическую систему и вычисляет средние 
значения по леем событиям на данной пленке для каждого из измерен­
ных реперов; в оптической системе это среднее значение обозначится 
как ( хл , YR ) , где 

ХП 

YRI 
= N, 

1 

ХТЕ1 

YTE1 
(*> 

Для каждого сотого события (если cs 1 »i00 ) t ' ' ) уходим на программу 
AFIKE • В AFINE вычисляются ( хчь , Y3L) - новые реперы,ко­

торые заменяют в дальнейяен при втором просчете, если он необходим, 
ХРТ, УИ. 

XGL 

YGL 

М>1 
+ S F * 

XD R ; X D 3 

к 
XR 

™1 Y D 2 ; Y D 3 YR 
(5) 

w Константы, которые используются в TRAP, образуют массивы с ncs 
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г да sr - комстамта; 
<HtT,n't.f - поманив* таблица координат pauapaux крестов • • камга» 

хь,YD - опрадешотся ш» условия 

.о iEx'.'sr-xtrt-xo^nX'-xo»»^^ •('•«::•• -yb 1 -vo.»xfvb.i>r» > E ] * xi>,to i * • a t - 3 ••{„) 

Вешками ( x<u, ynL ) аашсиввится на магнвгнув денту на 
место ( Xtr* , v nr ) и перфорируются на картах. 

По окончании работа АТТ-: управление возвращается в 
'.°TFiD , где вычисляется косоугоиаос» преобраэовавиа (3) в про­

изводится первоаредеаеше коэффициентов ( ъх , UY ) следующим об­
разом: 

DXi = 0 , ЬС = О , 

DX2 = c o n s t j , DYg = О , 
(V) 

ЫСд = О , DYg= c - n s t j . 

Переопределяются а реперные кресты. Вместо измеренных U крестов 
вводятся саедуащие 4 креста для каждой проекции: 

I проекция 2 проекция 3 проекция 
(-57.0; 32.0) (-57.0; -20.0) (-25.0; 32.0) 
( 27.0; 32.0) ( 27.0; -20.0) ( 59.0; 32.0) ( 8 ) 

(-16.0; 38.0) (-16.0; -38.0) ( 16.0; 38.0) 
(-16.0; 15.0) (-16.0; -15.0) ( 16.0, 15.0) 

Обозначая компоненты в каждой строке через (x,Y), подучим пере­
определенные (XFE i YEF ) : 
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чп 
У РЕ 

- 1 
X - DX, 

i>*4 
О) 

где ьх и ъ* мяты из ( 7 ) . Д и в е управление воиракмтся в п о . 
Заканчивая этот раздав, отметим сразу, что а программу геоме­

трической реконструкции вводится таблица реперов ( В ) , поэтому опре­
деляемые там коэффициенты преобразования поллостьв совпадав! с ( 7 ) . 

Перед выдаче! результатов в программу геометрическоВ реконст­
рукции в программе IIFUSYS происходит преобразование всех изме­
ренных точек ( xTEi , YTBI) аналогично ( 9 ) . 

хтг. 1>Х2 ; D X 3 

V(P ; D Y 3 

- 1 XTEI - DX. 

VTE1 DY, (Ш) 

Таким образом, выполняемое в програнке геометрической реконст­
рукции "I-б" приведение к реперныы крестам переводит все измеренные 
точки в оптическую систему координат. 

§ И. ОБРАБОТКА И КОНТРОЛЬ ИЗМЕРЕННЫХ ТРЕКОВ 

После работы FID управление последовательно передается в 
подпрограммы OPTRA , CHECK» FPS « которые производят ряд прове­
рок качества измерения треков и вычисление массивов вспоногател- аых 
величин. 

Для каждой проекции каждого трека проверяется, измерено ли на 
ней достаточное количество точек N, если 

" < c s 1 0 , С") 
то данная проекция трека полностью исключается из обработки. 
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Предусмотри» в а т д м обработка даухточечви траков; лая 
трахточачхнх lpexoi проверяется,»» аджикой а» бжяажо дежит сведена 
точи» к одному HI краев, а этом муча» трек считается даухточешми. 

Каждмя аа треков на проекции преобраауетек а систему треком 
( m i , YTEI ) , а которое 

XTDli » - ХТБ1К } 1ТБ11 = ГГЕ1И = 0 * 1 2 * 

(кндексн относятся к первой к последнее измеренной точке). А это! 
системе треки аппроксимируется парабожо! 

Y = Di • D 2 »Х + 1>з» Я 2 , ( 1 3 ) 

коэффициента которой подбирайся из условия минимума X > где 

Если детерминант линейной системы, следу щей из (14), оказывается 
слишком малым, то данная проекция трека считается двухточечной. Для 
проекций треков с достаточно больаии детерминантом на первых н< с 1 ? 

точках повторно проводится аппроксимация параболой (13 ) , коэффициен­
ты которой запоминаются для последующего использования при восста­
новлении веряиян события на данной проекции. 

Проекции треков частиц, останавливающихся в камере, аппроксими­
руются параболой (13) на N' последних точках. Последняя точка мас­
ки данного трека, которая была измерена оператором в точке остановки 
трека, проектируется на эту параболу. Полученная таким образом на 
параболе точка ( XTEI : YTEI ) включается в общий список изне-

1SND ' END 
ренных на данной проекции точек,и проверяется,лежит ли (XTEI ; 

END 
YTEI ) далее последней "1аастер"-точки,измеренной НГЙ 

END 
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§ 5 . РЕКОНСТРУКЦИЯ ДОМНЫ СОИТИИ 

S . I . Реконструкция И И Й Н У и» 
отилмоИ проекции 

Реконструкция вершины события ( ю; YL ) на отдельной, проект» 
выполняется в подпрограмме ссо^а , которая определяет ( XL , YL ) 
как точку, наименее удаленную от парабол ( 1 3 ) , аппроксимирующих про­
екции треков, к точки ( х и , YLI ) , измеренной в вершине события 
при снятии маски. 

Обозначим через 

( хи , YN ) - основание перпендикуляра, опущенного из ( XL , YL ) 
на параболу, аппроксимирующую трек с номером <* , 

&* > m * - ваправлянщие косинусы перпендикуляра; 
•v*. - вес трека * ; 
.<LI - вес точки маски; 

тогда величина j i l , характеризующая ( XL, YL ),может быть записа­
на в виде: 

^ ^ { [ ( X L - X M ^ b ^ + C Y M K ^ m J ^ i w J + frxL-XXl)2 • <YL-YL1) 2»WL1.(I5) 

Точка ( XL , YL ) определится из системы 

= о (16) 

(17) 

tf- , VTL 

которая приводится к виду 

1 АХХ ; AXY1 1 XL 
* | AXY ; AYY | | YL 1 вз 1 , 

где 
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лхх » - u *2% » «и . 

W - sU * |m| » ^ , (18) 

AXY * £ t » »*» '** • 
Система (I?) нелинейная, так как (BI.B2) зависят от ( X L , Y L ) , 

поэтому она реиается итерацнонннм путем. 
В результате работы moss каллой проекции к сопоставляет­

ся Набор (XL, YL, AXX, AXY, AYY)j. . 

5 . 2 . Согласование вершин на разных проекциях 

Согласование вершин на разных проекциях выполняет подпрограмма 
AV и вызываемые ею подпрограммы SAvnx и гсг ; уточненные координа­
ты вершины обозначаем ( X L ' , YL*) . 

Если событие измерено только на двух проекциях (условно К=1;2), 
то для уравнивания выполняем следующий ряд операций: 

а) Производим поворот системы координат так, чтобы были равны 
Х-коордииаты осей ( ХА Х = ХА 2 ) объективов для проекций К=1;2,и 
преобразуем ( XL,YL,AXX,AXY,AYY ) в новую систему координат 

1,2 
(обозначения не меняем). 

б) По формулам пространственной реконструкции соответствующих 
точек ' ' вычисляем z-координату вершины. 

в) Решаем систему 

™ г • $$: ° ' V?L;= ° С") 
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И ВиЧМОШвИ min / * ГД» 

Л:<1.' - XL?* | A X X [ А) AXYI X». ' XL 

TfL* - »L (20) 

XL' = XL' * 0 , (21) 

e - считается константой при взятии производных. 
Величина е определяется из формул проектировании пространст­

венной точки (х ,Y ,z ) , которые записываются в виде: 

Х1^ = .ML. 
Z * F 1 , + Г , 

откуда 

XLj> ХА2 

ZnFli +F 2 

(22) 

Z» Flp +Рэ (23) 
Z к F l x + Pj 

Здесь ( z » F I K + F K ) - масштаб на проекции к. 
е - может вчитаться константой, так как в оптической системе 

1-метровой водородной камеры объективы отличаются очень мало и 
практически избавлены от дисторсий. 

Работа алгоритма (19) поясняется рисунком (3). 

г) Пользуясь уточненными ( хь' , YL<), вычисляем пространственные 
координаты вершины ( х, Y ) ( z определено раньше). 

Для событий, измеренных на 3 проекциях, вначале определяются 3 
набора величин ( minjCjx , Y , Z ) на всех возможных стереопарах. 
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Прчияшя J I Проехция $ 2 

a 
^ 

Y Y 

Рас. З . Согласование вершв ва двух проекциях. 

- (xL,Yl.) - вычислена* a CHOSS ДЛЯ проекции К координат 
к вервивы события (одоле вершины показан эллипс 

оиибок, соответствуют матрице с элеиентами: 
AM. Ш . АТУ). 

_ (хЬ',уь')к _ т о ч и , обрамимте в минимум выражение (19) . 
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Если ношо слить, что при ваиераваях на diuo ошибка (аса 
jf-махы, точка (х ,t , г) вика дал асах стереопар), то провз-

водатоя совместная oOpadonea асах трах проанца». Искомые ( XL; 
tv) вычисляется по формован 

хц . * - * А г— , YL- . У- П к , (24) 

где (X , Y, z) обращает в минимум 

/ » = i f r * " ""Г- 1АХХ* А Х 1 - Г " " XL\\ C25) 

т|,Ьь' - YL| |AXY, AYY| |YL' - YL|JK ' 
т.е. являются ревением свстены 

« • s 0 ) ^ * = o , 1 £ ' = o . (26) 

Для определенной вз (26) верввны (х , i , z ) рассчвтнваютсн 
(24) еа азображеиия ( XL',TL* ) К на вахдой аа к проекций. Иа 
(XL' %TL') опускается перпендикуляр ва каждую аэ парааол.алпрах-
санврующах и* первых точек проекцва трава ы. . Точка (»',хм>) 
лежащая в основашш перпендикуляра, добавляется х спвсху аэнврея-
внх точек проекции к трека ы. в качество начальной точка 
(трека). 

Изложенная процедура обеспечввает высокую точность опреде­
ления верввны события и малый вклад от вычисленной начальной точ-
кн в >-функционалы программы геометрической реконструкции, из 

которых определяются кривизна и пространственные углы каждого 
трека в его начальной точке. 
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5 . 3 . ПроОдви» исключения оживок 

fl § I отмечалось, что неь дает весьма высокую точность наме­
рен»», однако е е » определенная вероятность того, что при измере­
ниях ила обработке по цепи программ' 1 - 4 ' пошитой ошибка. Поскольку 
алгоритмы ( 1 6 ) , (19) и (26) вовлекают а вычисление координат верши­
ны события маску и измеренные точки на всех треках всех проекции, 
появление оиибки хота бы в одном из этих элементов приведет к тому, 
что координаты вериины будут определены неверно. 

В эксперименте *нр" исследуется события с малым числом лучей, 
поэтому ори реконструкции вериины на проекции далеко не всегда воз ­
можно установи», в какой из элементов, определявшие ( 1 6 ) , имеется 
оиибва. Бели min £x (15) превышает допустимое значение, то в ка­
честве координат вершины ( X L , YL ) берется или ( х ы , m ) , иди I 
точка трека, измеренная на HPD . В этом же случае резко увеличивают­
ся соответствуйте элементы матрицы ( 1 7 ) . 

Наличие оиибки в одной из измерений приводит к выходу из допус­
тимых пределов jf*(20) или j i * ( 2 5 ) . Если при этоы событие измерено 
только на двух проекциях, то сравнение вершин не производится, т . е . 
основной контроль качества измерений передается в программу геометри­
ческой реконструкции. 

Если же событие измерено на треках трех проекций, то делаются 
попытки последовательно определить проекцию, содержащую ошибочный 
элемент и исключить те проекции треков, которые наиболее далеко от­
стоят от подобранных вершин. Во всех случаях, после исключения эле­
мента, который подозревается как ошибочный, подпрограммы FEP , 

CROSS , AV организуют повторный обсчет события. 
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Организация такой проверки качества ввмореаий потребовала вклю­
чения в cnosu а мтвай.в A V - 10 ветвей, что приело к заметному 
увеличению обмма подпрограмм, однако количеотао бракуемых событий 
сократилось а 2 раза. 

§ 6. ВЫБОР СТЕРЕОПАРЫ 

Программа геометрической реконструкции " I - 6 " ' 5 ' , в отличие от 
• I - 8 n ' L ' , не имеет блоков выбора оптимальной стереопары дня обсчета 
проекций треков. Поэтому в тплг включены подпрограммы РАКА И 

CHOICE , первая из которых выбирает оптимальную стереопару для 
каждого из треков, а вторая осуществляет частичную проверку и 
исправление нумерации треков на разных проекциях. 

Измерительная ошибка при реконструкции кваэисоответствуюинх 
точек обратно пропорциональна стереобаге В и обратно зависит от 

l - i r f l , где У - угол между направлением трека и стереобазой. 
Для треков, измененных на 3 проекциях, в качестве оптимальной стерео­
пары PARA выбирает ту, для которой величина D ^ максимальна, 
где 

D i J = B i j * | s i n f i . i | * V s r * " S j * < l - < » i > *(l-<\i> * *i.i • ( 2 ? ) 

i , ,i - номера проекций (крилимают значения I;2, I;3, Z ; l ) \ 
s - отношение длины трека,измеренной нго, ко всей длине трека; 
s - неизмеренная относительная часть трека от вершины до первой 

мастер-точки нга ; 
к - численный коэффициент. 



Из (27) видно, что в выражение для выбора оптимальной стереопа­
ры включен член, зависящий от качества измерений, и дополнительный 
коэффициент к. 

Измерения событие эксперимента " П р " , которые проводились на 
ПУОС, выполнялись по преимуществу на стереопарах ( 1 , 2 ) и ( 1 , 5 ) , поэ­
тому для сближения результатов основных измерении на иге >i дополни­
тельных на ПУОС были выбраны значения ( ^i?^ls- ''., >2z~ 1 ' » 
что несколько подчеркнуло выбор на :tru стереопар (1 ,2 ) и ( 1 , 3 ) . 

Программа CHOICE работает после PARA v. анализирует знаки кри­
визны проекция треков, входящих в 3-лучевые события. йсли на разных 
проекциях перепутана нумерация треков с положительной и отрицатель­
ной кривизной, то CHOICE восстанавливает правильную нумерацию и 
еще раз вызывает подпрограмму ТАРА. 

Опыт показывает, что при измерении редких 5- и 7-лучевых с о ­
бытий операторы почти не делают ошибок, связанных с перепутыванием 
треков, поэтому было признано нецелесообразным усложнить CHOICE 
включением ветви для 5 - и 7-лучевых событий. 

Работа программы CHOICE сокращает количество отказов прибли­
зительно на2ОД, так что общий эффект от CROSS , AV , СЧСКЁ равен 
2,5-кратному уменьшению числа бракуемых событий (при измерениях на 
3 проекциях). 

Анализ событий, которые все же были забракованы, показывает, 
что не менее 9ОД их имеют фатальные ошибки. 
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§ ?. ЮРШКШНИВ РЕЗУЛЬТАТОВ 

После работы сно;;^ и /.v для стореопроекции имеется ви-
числешмэ координаты вершины события ( xi / , Y L 1 ) . Подпрограмма 

ETIPP определяет для проекции каждого трека точку ( хк', Y V ) , 
как основание перпендикуляра, опуценного из ( XL', YL') на параболу 
(13), аппроксимирующую первые ''• точек проекции трека. 

Система tiri) для каждой проекции трека выдает до 25 точек, еце 
одна или две точки добавляются в этот список программой TRAP , так 
что эбщее их число г; может быть равно 27. Поскольку программа "1-6" 
рассчитана на обработку до 20 точек на проекции трека, в TRAP вклю­
чена подпрограмма ОАГ , которая оставляет не более 20 точек. Исклю­
чаются точки с номерами наиболее близкими к 0.25N И 0.75М . Такой 
алгоритм выбран в связи с тем, что наименьшая ошибка в определении 
кривизны (импульса) получается, если половина измеренных точек (к/я) 
сосредоточена в середине трека и по I/4-на концах. 

Подпрограмма HPDSYS производит преобразование (10) и сдвиг 
кавдой проекции так, чтобы для реперов и точек треков было выполне­
но 2 1 5 ? Х ? 0 , 2 1 б ^ У 7 0 . 

В соответствии с требованиями входного формата "I-б" координаты 
переводятся в двоичную систему. 

Авторы выражают благодарность В.Н.Шигаеву за полезные обсуж­
дения. 
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