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В основе оценки производительности итерации лежит величина 

Story Points, определяющая трудозатраты на данную итерацию. Пусть 

n определяет спринт (итерацию), где 0,n  тогда n
 – объем реализо-

ванной работы за одну итерацию: 
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Поскольку APC (Actual Percent Complete) – величина, численно 

равная соотношению процента выполненной работы к запланированной 

для данной итерации проекта, справедливо следующее отношение: 
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Следовательно, справедлива функциональная зависимость: 

 
   

 
v

n

n
RD SD L

APC
. 

 

Литература 

1 Руководство к своду знаний по управлению проектами / 

Project Management Institute. – США : Project Management Institute, 

Inc., 2017. – 1170 с. 
 

 

С. И. Ленденкова, В. В. Орлов 

(ГГУ им. Ф. Скорины, Гомель) 
 

ГРАФИЧЕСКАЯ ВИЗУАЛИЗАЦИЯ РЕЗУЛЬТАТОВ  

РАСЧЕТА УЗЛОВЫХ ПЕРЕМЕЩЕНИЙ 
 

Рассматривается 2d объект с U-образным вырезом. В опреде-

ленной точке действует сила, в результате которой объект деформи-

руется. Результатом расчета узловых перемещений является два век-

тора перемещений. Первый вектор содержит значения данной харак-

теристики по оси x, второй вектор – по оси y. Полезность графиче-

ской интерпретации заключается в том, что пользователю не нужно 

прибегать к просмотру расчетов перемещений и знать дополнитель-

ные сведения о них. 

Для реализации данной задачи используется тот же метод, что и 

при построении 2d объекта и его разбиение на конечные элементы, за 
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исключением того, что вместо векторов, содержащие координаты уз-

ловых точек по оси x и по оси y, передается измененное значение ко-

ординат этих точек исходя из перемещения. 

Пользователю предоставляется возможность увидеть, как пер-

воначальное разбиение объекта, так и измененное. Это сделано путем 

наложения одного графика на другой, причем один график показан 

одним цветом, а другой – другим. Так же слева от графика пользова-

тель может увидеть список узлов со значениями их перемещений по 

двум осям. Таким образом, предоставляя человеку, который будет 

пользоваться данной программой, два вида анализа расчетов узловых 

перемещений. Графическая визуализация результатов расчета данных 

характеристик показана на рисунке 1. 
 

 

Рисунок 1 – Визуализация результатов расчета узловых перемещений 
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МОДЕЛИРОВАНИЕ АЭРОГАЗОДИНАМИЧЕСКОГО  

СПОСОБА СОЗДАНИЯ УПРАВЛЯЮЩИХ СИЛ И МОМЕНТОВ  

ДЛЯ ЗЕНИТНОЙ УПРАВЛЯЕМОЙ РАКЕТЫ 
 

Для создания современного поколения зенитных управляемых 

ракет, необходимо обеспечить режим сверхманевренности (время вы-

хода на требуемую перегрузку) [1]. Реализация данного режима вы-

полняется за счет применения аэродинамического совместно с газо-

динамическим способом создания управляющих сил и моментов, т.е. 

аэрогазодинамического или комбинированного. 
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