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0.1. Ипатов Д. Алгоритм моделирования ин-

фракрасных сцен на основе графиче-

ских ускорителей

На сегодняшний день существует множество клас-
сов задач, для решения которых активно использу-
ются методы машинного зрения [1]. В данных за-
дачах в качестве наиболее мощных источников дан-
ных об окружающем мире используют фотоприем-
ные устройства (ФПУ) [2], и для достижения высо-
чайшего быстродействия роботизированных систем
требуется улучшение таких характеристик ФПУ
как латентность по выводу сигнала изображения и
входной динамический диапазон, а также возмож-
ность наблюдения сцены в инфракрасных (ИК) диа-
пазонах длин волн, поскольку это позволяет значи-
тельно расширить область применимости интеллек-
туальных систем. В литературе представлено мно-
жество способов улучшения первых двух характери-
стик, среди которых наиболее перспективным явля-
ется Dynamic Vision Sensor (DVS) [3], или свертка
изображения на сенсоре. Однако, применение дан-
ных подходов к матрице фоточувствительных эле-
ментов ИК диапазона при разработке сенсора тре-
бует уточнения ряда его характеристик и проведе-
ния серии модельных экспериментов с целью поис-
ка наиболее эффективной аппаратной реализации.
Анализ модели сенсора с применением готовых ви-
деозаписей не представляется возможным, посколь-
ку эти видеозаписи уже содержат ограничения, на-
ложенные архитектурой сенсора, использованного
для их получения.

В настоящей работе представлен алгоритм модели-
рования произвольных трехмерных сцен ИК диапа-
зона для разработки и апробации различных мо-
делей перспективных ФПУ с применением графи-
ческих процессоров. В качестве основы для прове-
дения модельных экспериментов используется раз-
работанный программный комплекс. Модель сцены
представляет собой ансамбль трехмерных объектов
различных форм и тепловых свойств, на основе ко-
торых с применением формул Планка выполняет-
ся расчет энергетических характеристик. С учетом
ограничивающего воздействия атмосферы и опти-
ческой системы, производится подсчет потока из-
лучения, падающего на каждый элемент сенсора.
Программный комплекс разработан в виде пакета
программ на языке C++ с применением аппарат-
ных ресурсов графических ускорителей на основе
API Vulkan.
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