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INTRODUCERE
 

La restabilirea imaginilor defectate ale 

scenelor multiobiectuale problema se consideră 

rezolvată atunci când sunt restabilite toate obiectele 

scenei. Pentru restabilirea directă a imaginilor 

obiectelor separate obiectele trebuie să fie 

identificate. Însă, în unele cazuri nu este posibilă 

identificarea obiectului din cauza defectelor 

esenţiale ale imaginii obiectului sau chiar a lipsei 

totale a imaginii lui  [1]. Insuficienţa informaţiei 

vizuale despre un obiect poate fi compensată cu 

cunoştinţele despre obiectul dat, cu cunoştinţele 

despre obiectele scenei sau cu cunoştinţele despre 

legăturile obiectului. În teoriile inteligenţei 

artificiale se evidenţiază aspectul activ al 

cunoştinţelor care permite extragerea cunoştinţelor 

din mediul exterior. Procedura de primire a 

cunoştinţelor va permite apropierea conţinutului 

imaginii restabilite a scenei de conţinutul imaginii 

adevărate a scenei.  
 

 

1. CUNOŞTINŢELE DESPRE OBIECT  
 

Cunoştinţele despre obiect determină 

imaginea adevărată a obiectului. Restabilirea 

imaginii defectate a obiectului de ordinul 1 1

n
~x  

semnifică găsirea informaţiei lipsă despre imaginea 

adevărată a obiectului 1

Е n
x , adică, obţinerea 

cunoştinţelor suplimentare 1
n

~x
  despre obiectul 

studiat 1

n
~x : 

 (1) 
 

Diferenţa dintre vectorul parametrilor 

imaginii defectate a obiectului ) ..., , ,(=~
K21

1

n xxxx  

şi vectorul parametrilor imaginii adevărate a 

obiectului ) ..., , ,(=
optK opt 2opt 1

1

En 
xxxx  se determină 

prin distanţa euclidă:  

 
 (2) 

 

 

Atunci, cunoştinţele suplimentare despre 

obiectul studiat  1
n

~x
  se reprezintă: 

(3) 

 

Cunoştinţele despre obiectul 
d

  se găsesc în 

mediul exterior (în ambianţa de funcţionare a 

obiectului 1

n
~x ). Cunoştinţele 

d
  pot fi obţinute 

prin calea rezolvării problemelor de clasificare [2] 

sau prin găsirea imaginii adevărate a obiectului. 
1

Е n
x  în baza principiului legăturii universale. 

Conform acestui principiu, toate obiectele lumii 

exterioare sunt legate direct sau indirect între ele. 

Gradul de legătură a obiectului 1

nx  cu alte obiecte 

din lumea exterioară se evaluează prin indicatorul S, 

care ia valoarea 0S1. Cu cît mai mult obiectul 1

i
x  

este legat cu obiectul 1

j
x , cu atât va creşte  valoarea 

indicatorului de legătură [3]. Gradul de legătură 

dintre obiecte se amplifică odată cu mărirea 

numărului parametrilor echivalenţi. De aceea, 

indicatorul de legătură S pentru obiectele unei clase 

se apropie de unitate. Pentru imaginile defectată 

}~ ..., ,~ ,~{~ 1

N

1

2

1

1

1

n n n n xxxx   şi adevărată 1

Е n
x  ale 

obiectului, care sunt obiectele unei clase 
q

C , toţi 

parametrii sunt echivalenţi: )ˆ ..., ,ˆ,ˆ(~
K i2 i1 i

1

i
xxxx  şi 

)ˆ ..., ,ˆ,ˆ(
E KE 2E 1

1

E nnnn 
xxxx : 

E KK iE 22 iE 11 i nnn
ˆˆ ..., ,ˆˆ ,ˆˆ xxxxxx  , unde ni  , şi, 

prin urmare, indicatorul de legătură pentru ei S=1. 

Valoarea indicatorului de legătură pentru obiectele 

unei clase 1

n
~x  şi 1

Е n
x  nu ajunge la unitate doar în 

cazul absenţei unui parametru echivalent 
k i

x̂  la 

imaginea defectată a obiectului 1

n
~x  (parametrul se 

găseşte în forma potenţială).     Cu         mărirea         

numărului         parametrilor echivalenţi care lipsesc 

k i
x̂ , valoarea indicatorului de legătură S a 

obiectelor 1

n
~x  şi 1

Е n
x  se îndepărtează de unitate.  

Pentru determinarea obiectelor din lumea 
exterioară,   cu   care   este   legat   obiectul  defectat 

studiat 1

i

~x , obiectul 1

i

~x  trebuie să fie activat prin 

schimbarea stării lui. Starea obiectului se determină 
prin valoarea numerică a parametrilor lui 

)ˆ ..., ,ˆ,ˆ(~
K i2 i1 i

1

i
xxxx . Schimbând valoarea 

. )(  ),~d(
K

1

21

Е 

1

k
optnk nknn 



 xxxx

.~ 1

Е 

1

n~n 1
n

xx
x


.),~d( 1

Е 

1

d nn~1
n

xx
x


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parametrilor obiectului 1

i

~x  se poate de schimbat 

starea lui. Activizarea obiectului 1

i

~x  se realizează 

prin obiectul-efector suplimentar care este strâns 

legat cu obiectul 1

i

~x , şi, prin urmare, este capabil să 

schimbe toţi parametrii lui. În calitate de obiect-

efector se alege obiectul de ordinul 2, tipul 1 1.2

А
x , 

deoarece el este capabil să schimbe propria stare cu 
ajutorul operatorului de conducere IА,А după care, 
cu ajutorul operatorului de conducere FA,i să 

influenţeze asupra stării obiectului 1

i

~x  [3]. 

Schimbarea stării 1.2

А
x  va duce la schimbarea stării 

obiectului 1

i

~x . În plus, pentru o eficacitate mai mare 

a procesului de găsire a cunoştinţelor despre 

obiectul defectat 1
i

~x
 , în obiectul-efector 1.2

А
x  

concomitent se schimbă toţi parametrii 

)ˆ ..., ,ˆ,ˆ(
KА2А1А

1.2

А
xxxx . Legătura strânsă a 

obiectului-efector 1.2

А
x  cu obiectul defectat 1

i

~x , la 

fel va provoca schimbarea concomitentă a tuturor 
parametrilor ai obiectului defectat 

)ˆ ..., ,ˆ,ˆ(~
K i2 i1 i

1

i
xxxx . Aceasta va duce, pe baza 

legăturii universale, la schimbarea stărilor 
obiectelor , ... , , 1

p

1

t
xx  legate cu obiectul defectat  

1

i

~x  şi la activizarea maximală a obiectelor strâns 

legate între ele. La obiectele activizate maximal, în 

primul rând se referă obiectele unei clase 
q

C  cu 

obiectul defectat ... , , 1

2

1

1
xx  şi, în particular, 

imaginea adevărată a obiectului 1

Е n
x , care este 

nucleul clasei 
q
с  [2]. Imaginea adevărată a 

obiectului 1

Е n
x  reprezintă cunoştinţa completă 

despre obiectul 
d

 .  

Activizarea obiectelor se depistează de către 
matricea-receptor – dispozitivul de culegere a 
informaţiei despre mediul extern. La ieşirile 
matricii-receptor vor fi obiectele de ordinul 1 

 ... , , ..., , , 1

p

1

t

1

2

1

1
xxxx , starea cărora trebuie să fie 

urmărită. Interpretarea grafică de primire a 

cunoştinţelor despre obiectul 
d

  pe baza 

principiului legăturii universale este reprezentată în 
fig.1. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 1. Obţinerea cunoştinţelor despre obiectul 

d
  pe baza principiului legăturii universale.  

Astfel, pentru găsirea cunoştinţelor despre 

obiectul 
d

 , trebuie să se schimbe starea imaginii 

defectate studiate a obiectului 1

n
~x  şi prin asta de 

activizat şi relevat cel mai puternic obiect legat – 

imaginea adevărată a obiectului 1

Е n
x .  

 
2. CUNOŞTINŢELE DESPRE 

LEGĂTURILE OBIECTULUI 
 

Cunoştinţele despre legăturile obiectului 

determină obiectele cu care este legat obiectul 

cercetat. Folosind principiul legături universale, se 

pot obţine cunoştinţe suplimentare despre imaginea 

adevărată a obiectului 1
nEx

 . Aceste cunoştinţe   

 

 (4) 

 

reprezintă în sine grupul de obiecte 
1

Е g

1

Е p

1

Е
 ..., , ,

 m
xxx , cu care este legat obiectul 1

Е n
x :    

 

 

 
 (5)

  

  

   

 

Activizarea obiectului 1

Е n
x  va permite 

stabilirea obiectelor legate din mediul extern, care 

aparţin altor clase 
gp

 ..., , ,m CCC  cu obiectul 

cercetat  1

Е n
x  (fig.2). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

 

Figura 2. Căutarea obiectelor mediului extern, 

legate cu obiectul 1

7
x . 

 

Obiectele 1

Е g

1

Е p

1

Е
 ..., , ,

 m
xxx  din diferite 

clase 
gp

 ..., , ,m CCC , în generale, au un număr 

1.2

A
x F i,A

1

i

~x

1

1
x

1

2
x

1

Е n
x

q
C

1

t
x

1

p
x

. 

.   .   . 

1

Е gT

1

Е 

1

Е p2

1

Е 

1

Е 1

1

Е 

1
nE

1
nE

1
nE

n

n

mn

xx

xx

xx

x 

x 

x 







        

1
nE

1
nE

1
nE

1
nE T21

...s x x x x


1

Е n
x

q
C
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A
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Е p 
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diferit de parametri echivalenţi cu obiectul 

cercetat 1

Е n
x  şi, prin urmare, diferite valori ale 

indicatorului de legătură S cu obiectul 1

Е n
x . 

Atunci, obiectele 1

Е g

1

Е p

1

Е
 ..., , ,

 m
xxx  formează 

cunoştinţe diferite după profunzime despre 

legăturile s  ale obiectului 1

Е n
x . Pragul de 

cunoştinţe Т stabileşte valoarea limită a 

indicatorului de legătură S, şi, prin urmare, 

determină numărul obiectelor studiate din 

mediul exterior, legate cu obiectul cercetat  
1

Е n
x . Cu cît e mai joasă valoarea pragului Т, cu 

atât mai multe cunoştinţe despre legăturile s  

ale obiectului 1

Е n
x . Valoarea concretă a 

pragului Т se stabileşte reieşind din cerinţa 

analizei semantice a scenei. 

Cunoştinţele despre legăturile obiectului s  

pot fi utile în cazul restabilirii obiectelor 

neidentificate şi invizibile.  

În [1] s-a arătat, că pentru restabilirea 

imaginilor obiectelor neidentificate e nevoie de 

cunoştinţele  despre obiectele scenei şi interacţiunii 

lor. În exemplul de pe fig.8 [1], caracterul imaginii 

defectate a scenei 2~


x  e astfel, că obiectul 1

6
x  este 

invizibil şi de aceea nu poate fi identificat, şi prin 

urmare, imaginea defectată nu se restabileşte 

complet.  

S-ar putea crede, că un oarecare obiect este 

pierdut definitiv. Însă, în baza cunoştinţelor despre 

obiectele identificate ale scenei se poate prevedea 

care obiecte ar putea să se afle în imaginea defectată 

a scenei şi să se propună câteva variante ale imaginii 

restabilite a scenei.  

Pentru a restabili obiectul invizibil 1

6
x  

(mouse-ul) e nevoie să se folosească cunoştinţele, în 

special despre obiectul 1

7
x  (blocul de sistemă). 

Cunoştinţele 1
7x

  vor permite să se determine 

obiectele lumii exterioare legate de obiectul  1

7
x . De 

exemplu, cunoştinţele despre blocul de sistemă 

1
7x

  indică că sistemul de bloc poate să 

funcţioneze cu mouse-ul – obiectul 1

6
x . De aceea, în 

procesul de restabilire imaginea defectată a scenei 
2~


x  poate fi completată cu obiectul 1

6
x . Încât poziţia 

spaţială concretă şi orientarea obiectului 1

6
x  nu sunt 

exact stabilite, asupra modelului funcţional al scenei 

şi asupra conţinutului ei aceasta nu exercită nici o 

influenţă. În aşa fel, pentru exemplul, adus în fig.8 

în [1], imaginea restabilită a scenei 2


x  corespunde 

complet cu imaginea adevărată a scenei 2

Е
x , 

reprezentată în fig.6 în [1]. 

Însă, cunoştinţele despre obiectul 
1
7x

  

stabileşte pentru o anumită valoare a pragului Т, în 

afară de obiectul 1

6
x , încă un şir de obiecte cu care 

funcţionează obiectul 1

7
x . Astfel de obiecte pot fi 

potenţial incluse în imaginea scenei restabilite şi pot 

să influenţeze asupra modelelor 2


x  funcţional 

)(


xG  şi, în consecinţă şi asupra celui de 

evenimente )(


xV . De exemplu, pentru sistemul de 

bloc astfel de obiecte pot fi: imprimanta, scanerul 

ş.a. 

În afară de aceasta, nu este exclusă situaţia, 

când în zona defectată a scenei în general nu trebuie 

să fie nici un obiect. Poate să existe şi versiunea 

când cercul de obiecte posibile, introduse în scenă, 

se determină pe baza cunoştinţelor despre alte 

obiecte. În special, un astfel de obiect poate fi 

obiectul 1

3
x  (masa de birou).   Atunci,   pe   baza   

cunoştinţelor   despre obiectul 1

3
x , printre obiectele 

introduse pot fi: foaia de hârtie, creionul, foarfecele, 

ş.a.  

O oarecare determinare în alegerea obiectului 

legat pentru introducerea în scena restabilită  2~


x , se 

face pe calea indicării priorităţilor obiectelor 
1

Е g

1

Е p

1

Е
 ..., , ,

 m
xxx . Prioritatea obiectului se 

estimează conform scalei necesităţii prezenţei lui în 

obiectul cercetat 1

Е n
x . Astfel de scală se elaborează 

pe baza aprecierii experte. Cu toate acestea, nu sunt 

excluse cazurile când cele mai legate obiecte au cel 

mai mic nivel al priorităţii.  

Pentru alegerea obiectului la fel pot să se 

folosească metodele alegerii aleatoare. În afară de 

aceasta, trebuie să se ţină seama, că numărul 

obiectelor, introduse în scena restabilită, poate să fie 

mai mult de unul.   

Trebuie de menţionat, că în cazul alegerii 

imprecise a obiectului de legătură 
1

Е g

1

Е p

1

Е
 ..., , ,

 m
xxx  sau a grupurilor obiectelor de 

legătură, variantele produse ale scenei restabilite 
2

L 

2

2 

2

1 
 ..., , ,


xxx  nu duc la pierderea sensului ca în 

cazul lipsei totale a obiectului din cauza 

invizibilităţii şi neidentificării lui. Importanţa 

legăturilor obiectului s  permite să se reprezinte 

direcţionat posibilele variante ale scenei restabilite, 

care se găsesc în albia esenţei unice cu imaginea 

adevărată a scenei (procesul construirii semantice a 

scenei).  
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3. СONCLUZIE 
 

Cunoştinţele despre obiectul 
d

  determină 

diferenţa dintre imaginea defectată a obiectului de 

cea adevărată ),~d( 1

Е 

1

nn xx , adică, determină 

parametrii obiectului – cum trebuie să arate obiectul 

defectat – 1

Е n
x  şi, ca urmare, o aşa cunoaştere 

reprezintă obiectul de ordinul 1.  

Cunoştinţele despre legăturile obiectului s  

pot să determine obiectele invizibile, care potenţial 

pot şă se afle în scena defectată restabilită. Aceste 

cunoştinţe reprezintă grupul de obiecte de ordinul 1. 
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