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Abstract: Model membranar de pozitionare al bratului robotic expus, are ca scop adaptarea sistemului
la conditiile de solutionare a problemeli, utilizind ca model o arhitectura formata din patru unitati logice care
in ansamblu formeaza o structura membranara. Implementarea acestui sistem atit in conditii de laborator cit
si industriale va prezinta o alternativa in elaborarea si cercetarea sistemelor mecatronice membranare §i
evolutive.

Cuvinte cheie: reconfigurable hardware, machine learning, calculul membranar (membrane computing),
calculul evolutiv (evolved computing), p-systems.

1. Introducere

Calculul membranar si evolutiv prezintd o paradigma importatnd din domeniul inteligentei artificiale
utilizate 1n cercetarea si elaborarea sistemelor informatice evolutive si mecatronice, prin aplicarea regulilor de
evolutie naturale asemenea celulelor biologice, cu scopul indeplinirii unor sarcini complexe fara interventia
operatorului uman ca factor de decizie.

Conceptul de adaptivitate a sistemului evolutiv consta in capacitatea de identificarea solutiilor optimale
de rezolvare a sarcinii existente, in dependenta de achiztia stérilor sistemului (cunostintelor) precedente in
rezolvarea sarcinilor aseméanatoare.

Un astfel de sistem precum si cel expus poate fi analizat dupa urmatoarele criterii: paradigma aplicata
(ex. P-Systems), datele achizitionate, baza de cunostinte, regulile de evolutie, fiabilitatea sistemului la
rezolvarea sarcinii, identificarea corecta si rapida a solutiilor din baza de cunostinte acumulate, raspunsul finit
al sistemului adaptiv existent.

Notiunea de calcul membranar (membrane computing) poate fi explicata utilizind modelul expus mai
jos unde este ilstratd o membrana principala (fig.1) cu 4 membrane simple care interactioneaza intre ele, astfel
are loc evolutia membranei principale care totodatd conditioneaza evolutia sistemului intr-un numar finit de
stari.
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Fig. 1. Structura internd a membranei principale.

2. Procesul de utilizare a modelului la nivel fizic (hardware)

Pentru pozitionarea unui brat robotic mobil din starea initiald S1 in starea finala S2, este utilizat modelul
propus care cuprinde: aplicatia pentru utilizator (Graphic User Interface), structura membranara formaté din 4
unitdti logice (membrane), algoritm de reconfigurare de nivel de fizic (hardware). Prin intermediul aplicatiei
grafice, utilizatorul observa deplasarea bratului din starea initiala S1 In starea finalda S2,in sistemul de
coordonatele X,Y,Z.
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Marimea de intrarea X presupune detectarea unui obiect (minge), care necesita a fi deplasat la o pozitie
anumitd. Pentru solutionarea acestei sarcini, modelul expus are urmatoarele proprietati: semnalul X1 reprezinta
datele pentru reconfigurarea structurii membranare formatd din cele 4 microprocesoare (membrane).
Algoritmul evolutiv identificd traiectoria optimala de pozitionarea a bratului, In dependentd de distanta de
mutarea a corpului mobil (semnalul Z), prin urmare are loc pozitionarea bratului in pozitia finala.

Structura membranara ca model functional, prezinta solutionarea problemei logice, prin repartizarea
sarcinii submembranelor componente (1-4 din figura 2), fiecare submembrana executd o sarcind aparte in
dependenta de regulile de solutionare specifice fiecarei submembrane si arhitectura sistemului reconfigurabil
membranar. Semnalul Y este “gasirea solutiei problemei”, sau identificarea traiectoriei optimale precum este
ilustrat 1n figura 1, In acest caz smnalul Y1 reprezintd pozitionarea bratului pe traiectoria optimala de la starea
initiald S1 la cea finald S2, in sistemul de coordinate X,Y,Z.
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Fig. 2. Modelul evolutiv de pozitionarea al bratului robotic.

Mentiuni
Informatia expusa in prezenta publicatie fac parte din cadrul activitatilor de cercetare asupra temei de
doctorat “Sisteme de conducere orientate pe aplicatii evolutive”.
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