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Додаток А
Текст програми 
function d=thermo(I)
k1=0;
k2=0;
k3=0;
i=0;
I=input('Введіть файл термограми   ',' s');
IM=imread(I, 'pcx');
IMD=double+1;
I1=IMD.*e1mask;
ii1=max(I1);
i1=max(ii1);
if i1>=e1d;
disp('1  дефектний'), i=1;
elseif i1>=(1.1*e1n);
k3=k3+1;
elseif i1>=(1.05*e1n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I2=IMD.*e2mask;
ii2=max(I2);
i2=max(ii2);
if i2>=e2d;
disp('2  дефектний'), i=1;
elseif i2>=(1.1*e2n);
k3=k3+1;
elseif i2>=(1.05*e2n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I3=IMD.*e3mask;
ii3=max(I3);
i3=max(ii3);
if i3>=e3d;
disp('3  дефектний'), i=1;
elseif i3>=(1.1*e3n);
k3=k3+1;
elseif i3>=(1.05*e3n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I4=IMD.*e4mask;
ii4=max(I4);
i4=max(ii4);
if i4>=e4d;
disp('4  дефектний'), i=1;
elseif i4>=(1.1*e4n);
k3=k3+1;
elseif i4>=(1.05*e4n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I5=IMD.*e5mask;
ii5=max(I5);
i5=max(ii5);
if i5>=e5d;
disp('5  дефектний'), i=1;
elseif i5>=(1.1*e5n);
k3=k3+1;
elseif i5>=(1.05*e5n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I6=IMD.*e6mask;
ii6=max(I6);
i6=max(ii6);
if i6>=e6d;
disp('6  дефектний'), i=1;
elseif i6>=(1.1*e6n);
k3=k3+1;
elseif i6>=(1.05*e6n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I7=IMD.*e7mask;
ii7=max(I7);
i7=max(ii7);
if i7>=e7d;
disp('7  дефектний'), i=1;
elseif i7>=(1.1*e7n);
k3=k3+1;
elseif i7>=(1.05*e7n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I8=IMD.*e8mask;
ii8=max(I8);
i8=max(ii8);
if i8>=e8d;
disp('8  дефектний'), i=1;
elseif i8>=(1.1*e8n);
k3=k3+1;
elseif i8>=(1.05*e8n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I9=IMD.*e9mask;
ii9=max(I9);
i9=max(ii9);
if i9>=e9d;
disp('9  дефектний'), i=1;
elseif i9>=(1.1*e9n);
k3=k3+1;
elseif i9>=(1.05*e9n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1;
end;
I10=IMD.*e10mask;
ii10=max(I10);
i10=max(ii10);
if i10>=e10d;
disp('10  дефектний'), i=1;
elseif i10>=(1.1*e10n);
k3=k3+1;
elseif i10>=(1.05*e10n);
k2=k2+1;
else k1=k1+1; 
end;
if i>0
disp('плата дефектна');
elseif k2==0, k3==0;
disp('плата першого класу придатності');
elseif k2>0, k3==0;
disp('плата другого класу придатності')
elseif k3>0 disp('плата третього класу придатності');
end;
function t=t(x)
diapazon=119.5+25.7;
gradys=256/diapazon;
t*gradys;
function Q=e1mask()
Q1=zeros(377,737);
Q21=zeros(10,177);
Q22=ones(10,35);
Q23=zeros(10,525);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(200,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e1d()
q=t(150);
function q=e1n()
q=t(41.1);
function Q=e2mask()
Q1=zeros(421,737);
Q21=zeros(15,162);
Q22=ones(15,49);
Q23=zeros(15,526);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(151,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e2d()
q=t(155);
function q=e2n()
q=t(106.2);
function Q=e3mask()
Q1=zeros(529,737);
Q21=zeros(16,216);
Q22=ones(16,60);
Q23=zeros(16,461);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(42,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e3d()
q=t(155);
function q=e3n()
q=t(78.5);
function Q=e4mask()
Q1=zeros(390,737);
Q21=zeros(28,264);
Q22=ones(28,20);
Q23=zeros(28,453);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(169,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e4d()
q=t(125);
function q=e4n()
q=t(43.7);
function Q=e5mask()
Q1=zeros(225,737);
Q21=zeros(21,270);
Q22=ones(21,45);
Q23=zeros(21,422);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(341,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e5d()
q=t(70);
function q=e5n()
q=t(36.2);
function Q=e6mask()
Q1=zeros(134,737);
Q21=zeros(34,412);
Q22=ones(34,31);
Q23=zeros(34,294);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(419,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e6d()
q=t(85);
function q=e6n()
q=t(24.6);
function Q=e7mask()
Q1=zeros(40,737);
Q21=zeros(32,411);
Q22=ones(32,33);
Q23=zeros(32,293);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(515,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e7d()
q=t(85);
function q=e7n()
q=t(21.8);
function Q=e8mask()
Q1=zeros(223,737);
Q21=zeros(23,383);
Q22=ones(23,48);
Q23=zeros(23,306);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(341,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e8d()
q=t(70);
function q=e8n()
q=t(29.9);
function Q=e9mask()
Q1=zeros(300,737);
Q21=zeros(139,436);
Q22=ones(139,106);
Q23=zeros(139,195);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(148,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e9d()
q=t(70);
function q=e9n()
q=t(26.4);
function Q=e10mask()
Q1=zeros(224,737);
Q21=zeros(22,500);
Q22=ones(22,45);
Q23=zeros(22,192);
Q2=cat(2, Q21, Q22, Q23);
Q3=zeros(341,737);
Q=cat(1, Q1, Q2, Q3);
function q=e10d()
q=t(70);
function q=e10n()
q=t(28.1);
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