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Сканирование по траектории розетки на 

фоточувствительной поверхности МФП 
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Рисунок 1 – Варианты траекторий сканирования 

мгновенным полем зрения поверхности МФП 
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3 
Варианты траекторий сканирования мгновенным полем 

зрения поверхности МФП 
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Рисунок 2 – Варианты траекторий сканирования 

мгновенным полем зрения поверхности МФП 



4 Блок-схема и интерфейс программы 

Начало работы

Ввод исходных данных: 

t1, f1, f2, r1, r2, задание 

параметров осей и цели 

Начало цикла от 1 

до 4000 мс

Формирование нулевой 

матрицы 256 на 256 

пикселей

Формирование матрицы 256 

на 256 пикселей с МПЗ 1 на 

1 пиксель

Поэлементное 

перемножение двух матриц 

Построчное суммирование 

элементов полученной 

матрицы 

Конец цикла

Нахождение максимального 

элемента в полученной 

матрице-строке

Начало цикла 

нормировки матрицы-

строки

Элемент матрицы-строки меньше 

максимального элемента

Элемент матрицы-строки 

равен нулю

Элемент матрицы-строки 

равен максимальному 

элементы

Да

Нет

Конец цикла 

нормировки 

матрицы-строки

Деление матрицы-строки на 

ее максимальный элемент

Дифференцирование 

матрицы строки и 

нахождение модуля

Перемножение результирующей 

матрицы-строки с матрицами-

строками положения МПЗ по осям 

OX и OY

Усреднение полученных 

результатов

Конец работы

Рисунок 3 – Блок-схема алгоритма нахождения 

координат цели розеточным сканированием 

Рисунок 4 – Интерфейс работы программы для 

случая, когда цель находится на пересечении одного 

витка розетки 
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Организация управления вооруженных сил Германии 
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Рисунок 3 – Постановка задачи 

нахождения угловых координат цели 
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