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Амплитуда и смещение сигнала относятся к параметрам, с помощью которых производится настройка 
резервуарного вычислителя. Процесс настройки сводится к тому, чтобы добиться наибольшей разницы 
между величинами X sin,  X triangle, X sqr.

Зависимость доли ошибок классификации от числа шагов моделирования представлена на рис. 9. 

Видно, что при большей длительности моделирования доля ошибок классификации быстро умень-
шается. Уже при 40  000  шагов моделирования все квадратные сигналы классифицируются безоши-
бочно. Минимальное количество ошибок классификации (две ошибки для синусоидальных сигналов 
и три ошибки для треугольных сигналов) достигнуто при 160 000 шагов. Далее доля ошибочно клас-
сифицированных сигналов незначительно колеблется. Ряд представленных наблюдений за динамикой 
осциллятора Чжуа носят эмпирический характер, однако позволяют заключить, что осциллятору в хао-
тическом режиме при управлении по параметру δ свойственны инертность и кратковременная память. 
Принимая во внимание нелинейную зависимость выходной величины x от управляющего параметра δ, 
представленную на рис. 5, а, можно сделать вывод, что осциллятор Чжуа, управляемый с помощью 
параметра δ, отвечает всем требованиям, предъявляемым к резервуарам. В свою очередь, среднее ариф-
метическое значение первой переменной пространства состояний x может использоваться для грубой 
оценки динамики системы. 

Рис. 8. Средние арифметические значения первой переменной  
пространства состояний x  для различных управляющих сигналов

Fig. 8. The mean values x  of the first state-space variable  
for the different control signals

Рис. 9. Зависимость доли ошибок классификации  
от времени моделирования

Fig. 9. The dependence of the classification error rate  
on the simulation time


