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leads to dispersion up to 0.4 m/s2. As the speed of car movement increases, the
dispersion increases. The application of the Kalman filter allows to minimize the
dispersion of signals received from the mobile registration and measurement
complex based on the MMA7260QT accelerometers. Increasing the accuracy of the
experimental evaluation of the operational properties of wheeled vehicles is

achieved by removal noise of a different physical nature. If the a priori values of the
state of the system X, are erroneously set at the initial moment of time, and also the
error P,, within 0.5 s the filter goes to stable operation, because the algorithm is

based on an asymptotically stable system.
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THE SYNTHESIS OF CONTROL UNITS WITH GIVEN THERMAL
MODE
Sinotin A. M., Dr. of Eng. Sc., Professor of Computerized Integrated
Technologies, Automation and Mechatronics Department, KhNURE
Tsymbal O. M., Dr. of Eng. Sc., Professor of Computerized Integrated
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Setting of the Problem. During the design of optimal control units the volume
of source information rises rapidly. The getting of this information requires the close
connection of radio electronics with other scientific and technology brunches
(mathematics, physics, thermal physics and computer science). Among the

information on the mentioned subject the essential place has information on unit’s
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thermal mode, which, together with other factors, has essential effect to the reliability,
weight and size parameters of whole system [1-3].

The goal of research is to develop the algorithm of thermal-physical design of
control units, which allows supplying the selected thermal mode at the initial stages
of design in a parallel way with the schemes development and the choice of base of
elements. This way essentially increases the economical effectiveness of works and
excludes the need for essential changes in design as to results of check-in
computations and temperature tests.

As synthesis of control units there is considered the problem of determination
of device’s form parameters, thermal-physical coefficients and power, which supply

the required space-time changes of thermal field of devicet(x,y,z,1) under

limitation, applied for every parameter.

There is shown, that the synthesis problems are of incorrect sort, multi-
dimensional, reversal tasks for differential equations of thermal conductivity [1].
The complexity of mathematic nature makes researchers to limit by decision of such
synthesis problems of radio-electronic devices that thermal mode is directly defined
by maximal or some middle temperature of unit.

Here is considered the algorithm of control unit synthesis with density
assembly (elements of small size, micro-modules, integral circuits, etc.) with

anisotropy heated zones (kx, # X, #L,) inaview of parallelepiped, functioning in a

y
stationary thermal mode.

The thermal mode is set by maximally accepted over-heating temperature
9, = (t, —t.). The form of cover and form of heated zone are the same. The boards
can be of vertical or horizontal locations.

The functional connection between the parameters and temperature 3, can be
get in a form of solution of direct problem of thermal conductivity [2] for anisotropy
boards in a parallelepiped shape with homogeneously distributed power of heat
sources (P, W), including the expressions for effective thermal conductivity of units
with density assembly [3].
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For the devices with cubic shape, functioning at the natural convection

conditions K= 4 W/m?* grad without energy (Q= 0) and thermal losses (A j =0),

there can defined the expression for minimal accepted dissipation power in a volume
V (m?):
181 P, -By(L+By) = 9.
The construction combination of device’s cover with heated zone (under
condition of good thermal connections between the board the cover) gives possibility
for just twice increase for the coefficient of thermal transition and also, for

conditions of natural convection, for twice decrease of the coefficient B, also. The

following decrease of coefficient B, can be achieved by application of special

systems of forced air- and liquid cooling.

According to limitations, there can be defined the minimal values of

coefficients PBi, what makes possible to define the value of maximal accepted
dissipation power for volume of heated zone. If, in taking in account all the
limitations, the resulting Pmax is less than the required dissipation powers (Px,), its

need to introduce the energy outputs with power Q = P, - Pmaxand to decrease the
coefficient By .
Therefore, the presented equation allows to set the synthesis of unit with given

thermal mode for maximal temperature3,. The practical implementation of

synthesis stages can be executed with charts of coefficients f; and with resulted
expressions.
Conclusion. In a result of research there is set the mathematic equation for

algorithm of synthesis for one-block control units on given stationary temperature.

References: 1. M.M. JlaBpentbeB, B.I'. Bacunbes, B.I'. PomanoB. MHoromepHsie
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PDA no makcumanbsHO orycTuMoMy nieperpeBy // Pannorexnuka: Beeykp. MexBen. Hayy. - TEXH.
c6. 2003, Brm.131, C. 145-149. 3.A.M. Cunorun, B.B. Cemenen. Meroa ompenencHus
3 PEKTUBHBIX TEIIONPOBOIHOCTEH CI0KHBIX cucteM Tel. // ACY u npubops! aBromatuku. 2004
Boim. 127. C. 48 — 52.
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	− вказати якісні зміни відбулися в області розпізнавання образів як теоретичні, так і технічні, із зазначенням причин;
	− обговорити методи і принципи, що застосовуються в обчислювальній техніці;
	− навести приклади перспектив, які очікуються в найближчому майбутньому.
	Саме тому до розвитку розпізнавання образів з самого початку була прикута чимало уваги з боку фахівців самого різного профілю - кібернетиків, нейрофізіологів, психологів, математиків, економістів і т.д. Багато в чому саме з цієї причини сучасне розпіз...
	Загальна структура системи розпізнавання і етапи в процесі її розробки показані на рисунку 1.
	Завдання розпізнавання мають наступні характерні риси:
	− перетворення вихідних даних до виду, зручного для розпізнавання;
	− власне розпізнавання (вказівка приналежності об'єкта певного класу).
	У цих завданнях можна вводити поняття аналогії або подібності об'єктів і формулювати правила, на підставі яких об'єкт зараховується в один і той же клас або в різні класи.
	У цих завданнях можна оперувати набором прецедентів-прикладів, класифікація яких відома і які у вигляді формалізованих описів можуть бути пред'явлені алгоритмом розпізнавання для настройки на завдання в процесі навчання.
	Для цих завдань важко будувати формальні теорії і застосовувати класичні математичні методи (часто недоступна інформація для точної математичної моделі або виграш від використання моделі та математичних методів непорівнянний з витратами).
	Виділяють такі типи завдань розпізнавання:
	− завдання розпізнавання - віднесення пред'явленого об'єкта за його опису до одного із заданих класів (навчання з учителем);
	− завдання автоматичної класифікації - розбиття множини об'єктів, ситуацій, явищ за їх описами на систему непересічних класів (таксономія, кластерний аналіз, самонавчання);
	− завдання вибору інформативного набору ознак при розпізнаванні; - завдання приведення вихідних даних до виду, зручного для розпізнавання; - динамічне розпізнавання і динамічна класифікація - завдання 1 і 2 для динамічних об'єктів;
	− завдання прогнозування - суть попередній тип, в якому рішення повинне ставитися до деякого моменту в майбутньому [2].
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