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摘要 本文介绍 了多媒体技术的现状
�
研究采用多媒体技术的控制系统

�
提出了该系统中神经

网络的一种新的学习算法
，

具有更大的实用性和可开发性
�
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多媒体技术的现状

近年来
，

计算机技术与图像
、

图形
、

声音
、

语言
、

文本
、

动画等多媒体信息的转换
、

传输
、

存

储技术相结合
，

形成了一门崭新的学科—多媒体技术
。

就单一形式信息的研究与实用技术

而言
，

已颇有历史并发展到十分成熟的阶段
。

但是
，

在科技
、

经济
、

文化等方面高度发展的现

代文明社会里
，

任何单一形式或少数形式的信息已难以满足人们的实际需求
，

这是产生多媒

体技术的社会的和历史的背景
。 �

另一方面
，

只有计算机的结构
、

算法
、

处理信息的功能
、

系统

规模等方面发展到当今的水平
，

特别是从事科学研究的专家达到现有的水平
，

才有可能把多

种形式的信息有机地结合起来
。

这是形成多媒体技术的物质的与技术的基础
。

从表面上来看
，

多媒体系统采用各种网络来传输光
、

电
、

磁等多种形式的信息 �采用微音

器
、

摄像机
、

扫描仪
、

绘图仪等多种信息转换设备
�
采用大容量的 ���

、
���

、

光盘等存储设

备 �采用红外触摸屏
、

视频拷贝机等新型的交互设备
。

从内里来看
，

多媒体系统采用了图像压

缩与解压
、

视频处理
、

语音合成等技术以及先进的系统软件
，

这是多媒体技术发展的重要方

面
。

� 多媒体技术与工业控制

这里主要说的是
，

工业过程控制将会成为多媒体技术应用的一个具有广阔前景的部门
。

这是由于以下的原因
�

�
�

� 在现有的 自动控制系统中
，

控制设备�计算机
、

模拟控制器�从现场或控制对象所获取

的信息主要是反映压力
、

压差
、

流量
、

液位
、

温度
、

�� 值
、

浓度
、

力学量等物理量的电信号�数

字量
、

模拟量�
。

这些简单的信息难以完整地描述某些工业过程的实际情况 �因此
，

必须从现

场获取诸如图像
、

颜色
、

声音
、

非连续的物理量等等更为复杂形式的多媒体信息
，

进行综合处

理后
，

来获得对工业过程的更为详细的了解
，

以助于决策与行动
。

�
�

� 现有的控制设备能够给操作者提供的输出信息太少
，

仅仅靠显示仪表
、

报表打印等手

段难以使操作者及时地了解现行的动态情况与变化趋势
。

语音
、

图表
、

动画显示等信息的综
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合运用将会是更为迅速
、

有效
、

直观的信息输出形式
。

�
�

� 现有的交互手段远远不能满足工业控制的实际要求
。

尤其是在过程参数急剧变化以及

临近事故状态时
，

操作者通过硬件设备�按纽
、

开关
、

键盘等�输人命令以及控制设备的应答

信息的输出形式
，

无论在时间上还是信息量方面都难以满足实际要求
。

在地面上通过手势和

命令指挥高空吊卸作业这样简单的事情
，

目前还难以用人机交互系统的技术手段来取代
。

而

对多媒体系统来说
，

计算机对语音的识别乃至与操作者会话将会成为可能
。

操作者可通过语

音
、

触摸等形式对系统及时地输人信息
，

从而把控制系统的交互功能提高到更高级的水平
，

满足某些实际应用的实时要求
。

�
�

� 更为重要的是
，

现有的工业控制计算机难以处理庞大的信息量以及采用更为先进的控

制理论和控制方法
。

目前
，

几乎所有的控制系统仍然是基于线性理论的
，

至少是输出与输人

变量之间的关系是可以用数学形式来表达或描述的
。

但是
，

近年来一些卓越有远见的专家开

始研究新的理论与方法
，

来避免要建立精确的数学模型
，

对神经网络与混沌学方面的研究
，

使这项工作前进了一大步
。

其中
，

混沌学的实际应用可能要到下一世纪才能实现 �而神经网

络的实际应用已经获得了显著的成果
，

专用神经计算机硬件产品的问世使这一研究开创了

新的局面
，

并行算法的采用满足了其对训练速度的要求
。

这里要指出的是
，

可把神经网络技

术看作是根据人脑神经细胞的激活和记忆联想机理的启发所创造的一种新的方法
，

该方法

不一定要完全复现神经组织的生物学机制
，

即是说并不要求完全清楚人脑神经组织的奥秘

以及逼真地模拟其功能
。

总之
，

多媒体技术给工业控制提供了一种新的更为完善的手段
，

它在工业控制中的应用

具有十分广阔的前景
。

图 �表示一个采用多媒体技术的工业控制系统
。

该系统中的
“
信息处理中心

”
对现场和

交互设备输人的电信号�数字量
、

开关量
、

脉冲量
，
模拟量�以及其它形式的多媒体信息�图

像
、

颜色
、

声响等等�进行解调和运算处理后
，

调制并输出控制信息与多媒体交互信息
。

多多媒体体体体体体体体体体体体体体体体体体体体体体体
终终 端端端 信息处理理理 控制器器器 现场�对象���

中中中中中中中 心心心心心心

红红外触触
摸摸 屏屏

转转转转转转转转换
、

存储
、、

输输人设备备备 传 输输

多媒体信息
交互设备

图� 多媒体技术的工业控制系统

这里要着重说明的是
，

在该系统中
，

红外触摸屏是人机交互的有效工具
�而信息处理中

心对控制的决策与运算则采用具有智能化功能的神经网络技术
，

下面分别详细说明这两个

方面
。
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� 红外触摸屏技术

目前
，

红外触摸屏的硬件与配套软件产品已十分成熟
。

在实际应用时
，

屏幕上显示画面
、

图形
、

菜单等多种信息
，

操作者只要用手指一点
，

就能对系统输人 自己的信息
，

具有快捷
、

直

观
、

方便等优点
。

这是常规交互设备所难以比拟的
。

红外触摸屏的技术原理是
�

在屏

幕表面上分别按水平和垂直方向传

送平行的红外线
，

该平行红光线是由

红外线光源发出的光经过透镜滤光

后形成的
。

如图 �所示
，

在屏幕的上

边沿和左边沿处
，

分别安装有多组红

外线光源与透镜 �而在屏幕的右边沿

和下边沿处
，

分别安装有行阵红外线

接收传感器和列阵红外线接收传感

器
，

它由多个连续排列的光电元素构

成
，

每个光电元素的外形尺寸是微米

。 红外光源

口口口创创
屏屏幕幕幕幕幕

������� 铸理理卜指指
丁丁丁丁丁丁
··

������
���

��� ����� 一一

叮叮叮

红
光

列光线接收传感器

伽��级的
。

当手指指到屏幕上时
，

会 图 � 红外触摸屏的技术原理

遮挡住多根红外线
，

也就会有多个光电元素处于暗区
，

而其它光电元素则处于亮区
。

行阵�和

列阵�红外传感器上光电元素的输出电平就会有高
、

低之区别
。

计算机对这两组输出信号分

析计算后
，

能够得出手指在屏幕所处平面坐标系内的坐标点��
、

��
。

由此便能识别输人信息

的具体内容
。

� 一种新的神经网络学习算法

由于控制对象的模糊性与变化性
，

各种采用单一模式控制器的方法越来越显示出其局

限性
。

在多媒体技术的控制系统中
，

采用神经网络的学习和记忆联想功能来选择多种模式的

控制器
，

以应付模型的变化性 �同时
，

也不必苛求数学模型的精确性
。

在某一区段
，

选择一种

模式的控制器
，

而在情况变化到另一个区段时则选择另一种模式的控制器
。

这样
，

它就具有

广泛的适用性及灵活性
，

以满足工业控制的实际要求
。

模式选择任务由图 �所示的神经网络来完成
。

该网络由
�
个输人单元的输人层

、

� 个中

间单元的隐含层
、

� 个输出单元的输出层来构成
，

这三层反传�����一�
�
��

�

�������神经网

络可实现输人量���到输出量�刃 的任意映射关系
，

在理论上已由 �
�

�����
一

����
��� 所证明

。

其中的
� 、

�
、

� 数按实际要求来确定之
。

通常
，

隐含层的元素数取得太少会带来算法不收

敛
，

而太多会导致训练时间过长
。

该神经网络的描述如下
�

�
�，

—输人层第 �个单元与隐含层第 �个单元的联结权数
。

��。

—隐含层第 �个单元与输出层第 �个单元的联结权数
。

�一 ��
� ，

一
�

，

�了
， 。
维输人向量�多媒体信息的转换信息�

。

�一 ���
，

一
���丁

，

� 维输出向量
。
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�，
一���

，
�� �

���一 ����
，�。 ，

�
，
��

隐含层第 �个单元的输出
，

其中
��，
�

△����△� ，△�一�一��� ��勺是对于第 �个

隐单元的给定输人中心向量
，

且有
��勺

一 ��扎
，… ，�黔

� ，�忿是 �叮的第 �个元��

一 �
，… ，，����是下述对角矩阵

��一 �
，… ，

���
· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ·

…… ���

�，

输人层 ��� 隐含层

严��
����

一一�

对角元 �
�，
��一 �

，… ，，��意义同前
。

，�一

喜
·，�，

�‘ 一 �
，… ，、 �…

���

图 � 模式选择的神经网络

第 �个输出单元的输出
。

�，
为高斯函数

。

引人 �怕勺作用是把输人向量进行中心化处理
。

其物理意义是
�

若输人向

量等于或接近于某一给定的中心向量
，

则相应的那一隐单元被激活
。

该反传神经网络的学习任务是根据若干个输人向量一输出向量样本
，

调整 �
�，
和 ���

，

使

输出向量等于或接近目标输出向量
，

所采用的方法是对于每个样本都要极小化下述误差函

数
�

“ 一
合惠

�

汐洒
一 ’ 姗 ’ “

一

告睿
〔
客

“ ，走��，‘一

客
乞口。 ��一 、 ’�’

一
〕’

式中
，

为
�

是样本输出向量���
己 ，… ，

����
了

的第 �个元
。

最陡梯度的反方向为
�

截川
葩
又下 � 一 ��� 一 头刀�，

�
优‘ 少走

丝
一 � 翌

�

巫
彻

心 流
�

彻
��

一 艺 �，� 一 ，���。 ，�。 ，
��

，
一

� ￡，
��

�
一 �宋�

�

式中
�

占
，
� 一 �〕

，� 一 夕�讨�

。 ， 一 艺 �，� 一 ，、 ��，��，

按照该最陡梯度方向
，

可把学习算法按以下步骤进行
�

�
�

� 确定样本
，

对每一个样本的输人向量 � ，

把其相应的样本输出向量记为���
� ，… ，

���
� ，

并对每一隐单元确定中心向量 ��� �
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�
�

�

�
�

�

选择一个样本 �设置 ���
、
���的初值为任意数值

，

且不宜太大 �

根据公式���
、

���
，

计算 �，�和 ���

�
�

� 根据样本输入及其相应的样本输出

占， �

，

计算偏差量
�

一 �夕� 一 少��� � �
，… ，

��
�

。 ，一 艺 �，� 一 ，，、 ��
，��，

�
，
��

����

�
�

� 计算每一联结权数的坛量
。 ��� � 砧户

�

。 �刃 、，
� 月‘���

、 一 �忿��

��� �
，… ，����

��� �
，… ，� ��

�

�

，

��

，
��

其中

�
�

�

，�
与 夕是坛益调整系数

，

一般为正小数
。

计算新的联结权数
“ 户 一 �户 � 乙“ 神

�
‘�� ���� 乙切 ‘�

�
�

�

�
�

�

重复第 �
�

�到第 ��� 步
，

直到权数不再变化时为止
，

该样本的学习算法结束
。

学习另外的一个样本
。

当对每个样本来说
，

输出向量皆等于或接近于 目标向量时
，

就结

束神经网络的学习算法
。

固定联结权数并投人使用
。
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