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Abstract: Sistemul de comanda al bratului robotic prezintd o unitate multiagent care gestionazd
funtionarea bratului robotic in ansamblu, utilizand paradigmele programarii precum calculu evolutiv sau P-
Sisteme, modelul elaborat va permite adaptarea si pozitionarea bratului in conditii de lucru optimale si care
va asigura rezolvarea sarcinii studiate.

Cuvinte cheie: brat robotic, sistem multiagent, sistem mecatronic, calcul evolutiv, calcul membranar, P-
Systems.

1. Introducere

Reglarea bratului robotic se datoreaza implementarii unui sistem multiagent evolutiv, care coordoneaza cu
functionarea motoarelor pas cu pas ce fixeaza bratul pe o pozitie anumitd cu scopul de a deplasa corpul mobil
(minge, cub, etc.). Sistemul mecatronic are la baza functionarii sale un sir de microprocesoare (membrane),
comunicarea intre aceste membrane are loc datoritd unor reguli de evolutie naturale specifice unei membrane
biologice.

Mecanismul cuplarii membranelor in scopul solutiondrii unei sarcini comune std la baza paradigmelor
programarii orientate pe obiect precum calculul membranar (Membrane Computing), calculul evolutiv
(Evolved Computing), P-System, etc.

2. P-Systems — calculul membranar
Modelul unui P-Systems este prezentat in Figura 1, unde: 1-16 multimea de membrane; 1 — membrana
comblexa, rezolva problema in integral; 2,3,4 — membrane complexe care se executa paralel;
5 — 16 membrane simple, care se executa paralel, si includ operatii elementare specifice unei proceduri.
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Figura 1. Model de calcul membranar.

3. Modelul analitic de evolutie a bratului robotic

Schema de structurd a bragului robotic este prezentatd in Figura 2, unde avem: O — punctul de origine
al bratului robotic, M1 — motor pentru rotirea bragului robotic in planul OXY, M2, M3, M4, M5 — patru motoare
pentru deplasarea bratului in spatiul 3D OXYZ,
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Figura 2. Brat robotic cu 6 grade de libertate.

Modelul analitic care determna pozitia bratului robotic in spatiul 3D este definttd de sistemul de

ecuatii prezentat mai jos:

4.

% =k (cos(AaM, ))*(] (cos(AaM,)) +] (cos(AarM))+] (cos(AaM,))+] (cos(AaM;)));
% =k sin(AaM,))*(] (cos(AaM, ))+| (cos(AaM,)) +] (cos(AaM,))+] (cos(AaMy)));

% =] sin(AaM, )+ | (sin(AaxM))+] (sin(AaM, )+ | (sin(AaM;))

Modelul de calcul evolutiv pentru comanda bratului robotic

Este dat bratul robotic (Figura 2).

Gestiunea bratului este efectuata in baza modelelor de membrane (Figura 1).

Din imagine se deduc urmatoarele reguli de evolutie a sistemului de calcul, prin urmare:

- Sunt definite multimea de reguli elementare (5-16) (multimea de procesoare cu procesarea
concurentd a datelor) pentru deplasarea bratului robotic.

- Sunt definite multimea de reguli (2-4) care asigura evolutia sistemului de calcul in scopul rezolvarii
problemei de deplasare a bratului robotic in spatiu si timp:

Mentiuni
Cercetdrile efectuate 1n aceasta lucrare fac parte din activitétile planificate in cadrul temei de doctorat

“Sisteme de conducere orientate pe aplicatii evolutive”.
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