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(57) Спосіб повороту зображення зі збереженням
об'єму інформації, який полягає в формуванні
сигналів координат точкових елементів зобра-
ження, зсуві рядків та стовпчиків в горизонталь-

ному та вертикальному напрямках, який відріз-
няється тим, що початкове зображення за-
писують в матричний індикатор, після чого рядки
зображення зсувають по горизонтальній вісі з пе-
реносом елементів, на значення пропорційне куту
повороту та номеру рядка, а стовпчики зображен-
ня зсувають у вертикальному напрямку з перено-
сом елементів, на значення пропорційне куту по-
вороту та номеру стовпчика, при цьому поворот
зображення закінчують зсувом рядків зображення
на значення кута повороту та номеру рядка з пе-
реносом елементів.

во «Патент»

Винахід відноситься до обчислювальної,
техніки, і може використовуватись в системах тех-
нічного зору для нормування зображень

Відомий спосіб повороту зображення (Заяв-
ка Великобританії № 2210760, МКИ G06F15/66.
Опубл 14 06 89, Изобретения стран мира, 1991,
№ 1) Спосіб полягає в тому, що рядок рядок (с-
товпчик) зображення агітуються у пам'ять зво-
ротнього магазинного типу Потім утворюється "с-
піральний" тракт перекачки даних у пам'яті із ви-
користанням зсуву на один розряд вліво або впра-
во в шині, що формує зворотній зв'язок із пам'ят-
тю, в залежності від необхідного напрямку поворо-
ту зображення, і послідовний потік бітів Із незахоп-
леного зворотнім зв'язком виходу пам'яті перетво-
рюються & нові паралельні рядки (стовпчики), в ре-
зультаті чого відновлюється повернутий блок

Недоліками цього способу є низька швидкодія
Відомий спосіб повороту зображення (див.

Функциональные элементы и устройства оптоэ-
•лектроники . Навч. посібник / В П Кожем'яко, Л I.
Тімченко. Г.Л Лисенко, Ю Ф Кутэев.-К УМК ВО,
1990, с 193-194). Спосіб грунтується на тому, що із
матричного індикатору (МІ) зображення повністю
зсувається в буфер Після проходження буферу
зображення записується в МІ в тому напрямку, в
залежності в яку сторону необхідно повернути зоб-
раження.

Недоліками цього способу є низька швидко-
дія та складність пристрою, який його реалізує че-

заявці Японії N» 61-221881, МКИ G06F 15/72.
Опубл 02 10 86, Изобретения стран мира, 1988,
№ 11 Спосіб оснований на зсуві рядків на значен-
ня тангенсу кута повороту та масштабування з
коефіцієнтом, який дорівнює значенню косинуса
кута повороту Потім зображення повертається на
90" та виконується попередня процедура, після
цього зображення повертається на 90" з метою
компенсації.

Недоліками способу є низька швидкодія.
В основу винаходу поставлено задачу вдос-

коналення способу повороту зображення зі збе-
реженням об'єму інформації, в якому за рахунок
введення нових операцій, досягається збереження
об'єму інформації

Поставлена задача досягається тим, що в
способі повороту зображення зі збереженням об'є-
му інформації, який полягає в формуванні сигналів
координат точкових елементів зображення, зсуві
рядків та стовпчиків в горизонтальному та верти-
кальному напрямку, початкове зображення за-
писують в матричний індикатор, після чого рядки
зображення зсувають по горизонтальній вісі з пе-
реносом елементів, на значення пропорційне куту
повороту та номеру рядка, а стовпчики зображен-
ня зсувають у вертикальному напрямку з перено-
сом елеменлв, на значення'пропорційне куту по-
вороту та номеру стовпчика, при цьому поворот
зображення закінчують зсувом рядків зображення
на значення кута поворогу та номеру рядка з пе-
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повороту та номеру рядка, а стовпчики зображен-
ня зсувають у вертикальному напрямку з перено-
сом елементів, на значення пропорційне куту по-
вороту та номеру стовпчика, при цьому поворот
зображення закінчують зсувом рядків зображення
на значення кута повороту та номеру рядка з пе-
реносом елементів.

На фіг. 1 представлена блок-схема, що по-
яснює спосіб повороту зображення. На фіг. 2
представлено варіант співвідношення часових зат-
римок керуючого сигналу при проходженні коорди-
натної' схеми.

Пристрій, за допомогою якого реалізується
спосіб, складається з матричного індикатору - 1 зі
зворотніми зв'язками на себе; пристрою управлін-
ня - 2, який зв'язаний з координатними схемами З,
4 та старт-стопними пристроями - 5,6, знакового
пристрою - 7, який зв'язаний з комутуючими прист-
роями - 8, 9; для виконання зсуву по горизонталь-
ній вісі використовують координатну схему 3, яка
зв'язана з комутуючим пристроєм 8, який зв'язаний
з стзрт-стопним пристроєм 5, який зв'язаний з мат-
ричним індикатором 1; для виконання зсуву по
вертикальній вісі використовують координатну схе-
му 4, яка зв'язана з комутуючим пристроєм 9, який
.зв'язаний з старт-стопним пристроєм 6, який зв'я-
заний з матричним індикатором 1.

Пристрій, що реалізує спосіб, працює таким
чином.

Початкове зображення записують в матрич-
ний індикатор 1, де час розповсюдження сигналу,
квант часу на одиницю довжини, постійний, розді-
лене на рядки та стовпчики. В матричному інди-
каторі 1 під дією керуючого сигналу з пристрою уп-
равління 2 через старт-стопний пристрій 4, який
збуджується, дозволяється зсув зображення уз-
довж рядків праворуч з переносом елементів Че-
рез координатну схему 6, кожний елемент якої ха-
рактеризується часом затримки розповсюдження
сигналу, рівного добутку базового часу та коорди-
нати (TY), де Y - поточний номер рядка, керуючий
сигнал поступає на комутуючий пристрій 8, який в
залежності від знака кута повороту, фіксованого в
знаковому пристрої 3, на і-й елемент старт-стопно-
го пристрою 4 комутує при додатньому знакові і-Й
елемент, а при від'ємному знакові (ітах-і)-й еле-
мент координатної схеми 6. З приходом на старт-

ження униз уздовж стовпчиків з переносом епе-
ментів Через координатну схему 7, кожний еле-
мент якої характеризується часом затримки роз-
повсюдження сигналу, рівного добутку базового
часу та координати ( X), де X- поточний номер
стовпчика, керуючий сигнал поступає на комутую-
чий пристрій 9, який в залежності від знака кута
повороту на j-й елемент старт-стопного пристрою
5 комутує при додатньому знакові j-й, а при
від'ємному знакові (jma*i)-u елемент координатної
схеми 7 3 приходом на старт-стопний пристрій 5
сигналу з комутуючого пристрою 9 припиняється
зсув відповідного стовпчика В матричному інди-
каторі 1 під дією керуючого сигналу з пристрою
управління 2 через старт-стопний пристрій 4,
який збуджується, дозволяється зсув зображення
уздовж рядків праворуч з переносом елементів.
Через координатну схему 6- кожний елемент якої
характеризується часом затримки розповсюджен-
ня сигналу, рівного добутку базового часу та ко-
ординати (T.Y) , де Y - поточний номер рядка, ке-
руючий сигнал поступає на комутуючий пристрій
8, який в залежності від знака кута повороту, фік-
сованого в знаковому пристрої 3, на І-й елемент
старт-стопного пристрою 4 комутує при додатньо-
му знакові і-й елемент, а при від'ємному знакові
(іта*-І)-й елемент координатної схеми 6. З при-
ходом не стартстопний пристрій 4 сигналу з ко-
мутуючого пристрою 8 припиняється зсув відпо-
відного рядка.

Часові затримки керуючого сигналу при про-
ходженні і-го елемента затримки координатної схе-
ми визначаються' Т,=іт, де т - базовий час, і - коор-
дината Y, якщо проводиться зсув уздовж вісі ОХ
або координата X, якщо проводиться зсув уздовж
вісі OY. Загальний час роботи старт-стопного при-
строю 4 дорівнює: Tx-Yma, , а загальний час ро-
боти старт-стопного пристрою 5: Ту=ХшакТ.

Точка зображення з початковою коорди-
натою O(XO,YQ) повинна повернутись в ту ж точку
після перетворення уздовж вісі ОХ та після перет-
ворення уздовж вісі OY. Загальний час виконання
операції повороту дорівнює:

Т= т (2N+Yo+Xo),

де N - розрядність пристрою.
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ВЕРСИТЕТ
(57) Спосіб повороту зображення зі збереженням
об'єму інформації, який полягає в формуванні
сигналів координат точкових елементів зобра-
ження, зсуві рядків та стовпчиків в горизонталь-

ному та вертикальному напрямках, який відріз-
няється тим, що початкове зображення за-
писують в матричний індикатор, після чого рядки
зображення зсувають по горизонтальній вісі з пе-
реносом елементів, на значення пропорційне куту
повороту та номеру рядка, а стовпчики зображен-
ня зсувають у вертикальному напрямку з перено-
сом елементів, на значення пропорційне куту по-
вороту та номеру стовпчика, при цьому поворот
зображення закінчують зсувом рядків зображення
на значення кута повороту та номеру рядка з пе-
реносом елементів.

Винахід відноситься до обчислювальної,
техніки, і може використовуватись в системах тех-
нічного зору для нормування зображень

Відомий спосіб повороту зображення (Заяв-
ка Великобританії № 2210760, МКИ G06F15/66.
Опубл 14 06.89, Изобретения стран мира, 1991,
№ 1) Спосіб полягає в тому, що рядок рядок (с-
товлчик) зображення зчитуються у пам'ять зво-
ротнього магазинного типу Потім утворюється "с-
піральний" тракт перекачки даних у пам'яті із ви-
користанням зсуву на один розряд вліво або впра-
во в шині, що формує зворотній зв'язок із пам'ят-
тю, в залежності від необхідного напрямку поворо-
ту зображення, і послідовний потік бітів із незахоп-
пеного зворотнім зв'язком виходу пам'яті перетво-
рюються в нові паралельні рядки (стовпчики), в ре-
зультаті чого відновлюється повернутий блок.

Недоліками цього способу є низька швидкодія.
Відомий спосіб повороту зображення (див.1

Функциональные элементы и устройства оптоэ-
•лектроники . Навч посібник / В.П Кожем'яко, Л.І.
Тімчеико, Г.Л Лисенко, Ю Ф. Кутаєв -К: УМК ВО,
1990, с 193-194). Спосіб грунтується на тому, що із
матричного індикатору (МІ) зображення повністю
зсувається в буфер. Після проходження буферу
зображення записується в МІ в тому напрямку, в
залежності в яку сторону необхідно повернути зоб-
раження.

Недоліками цього способу є низька швидко-
дія та складність пристрою, який його реалізує че-
рез використання буферу.

Найбільш близьким до запропонованого спо-
собу є спосіб повороту зображення, описаний у

заявці Японії № 61-221881, МКИ G06F 15/72.
Опубл 02 10 86, Изобретения стран мира, 1988,
№ 11 Спосіб оснований на зсуві рядків на значен-
ня тангенсу кута повороту та масштабування з
коефіцієнтом, який дорівнює значенню косинуса
кута повороту Потім зображення повертається на
90е та виконується попередня процедура, після
цього зображення повертається на 90° з метою
компенсації.

Недоліками способу є низька швидкодія.
В основу винаходу поставлено задачу вдос-

коналення способу повороту зображення зі збе-
реженням об'єму інформації, в якому за рахунок
введення нових операцій, досягається збереження
об'єму інформації

Поставлена задача досягається тим, що в
способі повороту зображення зі збереженням об'є-
му інформації, який полягає в формуванні сигналів
координат точкових елементів зображення, зсуві
рядків та стовпчиків в горизонтальному та верти-
кальному напрямку, початкове зображення за-
писують в матричний індикатор, після чого рядки
зображення зсувають по горизонтальній вісі з пе-
реносом елементів, на значення пропорційне куту
повороту та номеру рядка, а стовпчики зображен-
ня зсувають у вертикальному напрямку з перено-
сом елементів, на значення "пропорційне куту по-
вороту та номеру стовпчика, при цьому поворот
зображення закінчують зсувом рядків зображення
на значення кута повороту та номеру рядка з пе-
реносом елементів.

Така послідовність операцій дозволяє збе-
регти об'єм інформації завдяки тому, що рядки та
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стовпчики зсуваються в горизонтальному та верти-
кальному напрямках, початкове зображення за-
писують в матричний індикатор, після чого рядки
зображення зсувають по горизонтальній вісі з пе~
реносом елементів, на значення пропорційне куту
повороту та номеру рядка, а стовпчики зображен-
ня зсувають у вертикальному напрямку з перено-
сом елементів, на значення пропорційне куту по-
вороту та номеру стовпчика, при цьому поворот
зображення закінчують зсувом рядків зображення
на значення кута повороту та номеру рядка з пе-
реносом елементів.

На фіг. 1 представлена блок-схема, що по-
яснює спосіб повороту зображення. На фіг. 2
представлено варіант співвідношення часових зат-
римок керуючого сигналу при проходженні коорди-
натної схеми.

Пристрій, за допомогою якого реалізується
спосіб, складається з матричного індикатору - 1 зі
зворотніми зв'язками на себе; пристрою управлін-
ня - 2, який зв'язаний з координатними схемами З,
4 та старт-стопними пристроями - 5,6; знакового
пристрою - 7, який зв'язаний з комутуючими прист-
роями - 8, 9; для виконання зсуву по горизонталь-
ній вісі використовують координатну схему 3, яка
зв'язана з комутуючим пристроєм 8, який зв'язаний
з с'тарт-столним пристроєм 5, який зв'язаний з мат-
ричним індикатором 1; для виконання зсуву по
вертикальній вісі використовують координатну схе-
му 4, яка зв'язана з комутуючим пристроєм 9, який
зв'язаний з старт-стопним пристроєм 6, який зв'я-
заний з матричним індикатором 1.

Пристрій, що реалізує спосіб, працює таким
чином.

Початкове зображення записують в матрич-
ний індикатор 1, де час розповсюдження сигналу,
квант часу на одиницю довжини, постійний, розді-
лене на рядки та стовпчики. В матричному інди-
каторі 1 під дією керуючого сигналу з пристрою уп-
равління 2 через старт-стопний пристрій 4, який
збуджується, дозволяється зсув зображення уз-
довж рядків праворуч з переносом елементів. Че-
рез координатну схему 6, кожний елемент якої ха-
рактеризується часом затримки розповсюдження
сигналу, рівного добутку базового часу та коорди-
нати (xY), де Y - поточний номер рядка, керуючий
сигнал поступає на комутуючий пристрій 8, який в
залежності від знака кута повороту, фіксованого в
знаковому пристрої 3, на і-й елемент старт-стопно-
го пристрою 4 комутує при додатньому знакові і-й
елемент, а при від'ємному знакові (ітах-і)-й еле-
мент координатної схеми 6. З приходом на старт-

стопний пристрій 4 сигналу з комутуючого прист-
рою 8 припиняється зсув відповідного рядка. В
матричному індикаторі 1 під дією керуючого сигна-
лу з блока керування 2 через старт-стопний прист-
рій 5, який збуджується, дозволяється зсув зобра-
ження униз уздовж стовпчиків з переносом еле-
ментів Через координатну схему 7, кожний еле-
мент якої характеризується часом затримки роз-
повсюдження сигналу, рівного добутку базового
часу та координати { X), де X- поточний номер
стовпчика, керуючий сигнал поступає на комутую-
чий пристрій 9, який в залежності від знака кута
повороту на ]-й елемент старт-стопного пристрою
5 комутує при додатньому знакові j-й, а при
від'ємному знакові Отах-і)-й елемент координатної
схеми 7. З приходом на старт-стопний пристрій 5
сигналу з комутуючого пристрою 9 припиняється
зсув відповідного стовпчика. В матричному інди-
каторі 1 під дією керуючого сигналу з пристрою
управління 2 через старт-стопний пристрій 4,
який збуджується, дозволяється зсув зображення
уздовж рядків праворуч з переносом елементів.
Через координатну схему ©•, кожний елемент якої
характеризується часом затримки розповсюджен-
ня сигналу, рівного добутку базового часу та ко-
ординати (xY) , де Y - поточний номер рядка, ке-
руючий сигнал поступає на комутуючий пристрій
8, який в залежності від знака кута повороту, фік-
сованого в знаковому пристрої 3, на і-й елемент
старт-стопного пристрою 4 комутує при додатньо-
му знакові і-й елемент, а при від'ємному знакові
(ітах-і)-й елемент координатної схеми 6. З при-
ходом на стартстолний пристрій 4 сигналу з ко-
мутуючого пристрою 8 припиняється зсув відпо-
відного рядка.

Часові затримки керуючого сигналу при про-
ходженні і-го елемента затримки координатної схе-
ми визначаються: Т,=іт, де х - базовий час, і - коор-
дината Y, якщо проводиться зсув уздовж вісі ОХ
або координата X, якщо проводиться зсув уздовж
вісі OY. Загальний час роботи старт-стопного при-
строю 4 дорівнює: Tx=Ymax , а загальний час ро-
боти СТарТ-СТОПНОГО ПРИСТРОЮ 5: Ту=ХтахХ.

Точка зображення з початковою коорди-
натою O(Xo,Yo) повинна повернутись в ту ж точку
після перетворення уздовж вісі ОХ та після перет-
ворення уздовж вісі OY. Загальний час виконання
операції повороту дорівнює:

Т= х (2N+Yo+Xo),

де N • розрядність пристрою.
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