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Inventia se refera la o metoda pentru identificarea ele-
mentelor geometrice dintr-o imagine, in scopul evaluarii
atdt a dimensiunilor respectivelor obiecte, cat si a
pozitiilor acestora n raport cu alte obiecte, cu aplicatii
la sculele agchietoare ale sistemelor tehnologice recon-
figurabile. Metoda conform inventiei consta intr-o prima
etapa, in care se descriu formele elementelor geome-
trice cautate, si se atribuie aleatoriu, unor pozitii dintr-o
scend de lucru, un numar initial de holoni, care sunt
inzestrati cu reguli de evolutie, operatii, legi instinct si
sistem de cunostinte dobandite, si care formeaza
impreund un model holarhic al respectivei scene, a
doua etapa, in care holonii ocupa toata regiunea avéand
aceeasi culoare cu cea a pozitiei initiale, prin aplicarea
regulilor cu care sunt inzestrati, si a treia etapd, in care
holonii negociaza si realizeaza contopirea regiunilor
ocupate, criteriul negocierii fiind apropierea formei regi-
unii ocupate de fiecare holon de forma unor elemente

geometrice necunoscute cautate, astfel incét, in final,
regiunile ocupate de holonii astfel rezultati reprezinta
elementele geometrice cautate Tn scena.
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Meioda pentru identificarea elementelor geometrice dintr-o imagine cu aplicatii la sculele
aschietoare ale sistemelor tehnologice reconfigurabile.
Descrierea inventiei

Inventia se refera la o metoda de identificare a elementelor geometrice dintr-o imagine in scopul
evaluarii, atat a dimensiunilor respectivelor obiecte, cat si a pozitiilor acestora in raport cu celelalte
obecte din scena, cum ar fi spre exemplu, forma si dimensiunile placutelor aschietoare ale unei
scule, precum si pozitia acestora in raport cu corpul sculei. Scopul identificarii poate fi stabilirea
valorii corectiei de scula, stabilirea pozitiei reale a sculei in spatiul de lucru al masinii, sau
recunoasterea unei anumite scule dintr-un ansamblu eterogen de scule.

Sunt cunoscute sistemele automate cu vedere artificiala care permit identificarea si apoi masurarea
obiectelor din scena, folosite in practica industriala. Aceste sisteme se utilizeaza in general atunci
wand ccena este compusa din obiecte ale caror caracteristici sunt cunoscute din punct de vedere
cojoristic si al descrierii geometrice. Deasemenea, datorita propriului sistem de iluminare, care nu
este perturbat de alte sisteme de iluminare, caracteristicile coloristice ale obiectelor din scena sunt
aceleasi, de la evaluarea unui obiect la altul.

Dezavantajul acestor sisteme este dat de imposibilitatea identificarii elementelor geometrice dintr-o
1magine, in cazul cand obiectele ale caror imagini au fost achizitionate prezinta variatii de culoare
proprii, sunt iluminate cu alte surse de lumina de alte culori (necunoscute de catre sistem) sau
=lzrnentele geometrice de identificat prezinta variatii importante de aspect.

Probiema tehnica pe care o rezolva inventia consta in identificarea elementelor geometrice ale
obiectelor necunoscute, descrise anterior printr-un limbaj cvasi-geometric, care pot fi avea ©
coloristica variata, forme relativ diferite si care pot fi iluminate cu surse de lumina de culoare
variata.

Metoda pentru identificarea elementelor geometrice dintr-o imagine, inlatura dezavatanjele
men‘ionate anterior, prin aceea ca, in prima etapa se descriu printr-un limbaj ambiguu. formele
clementelor geometrice cautate si se atribuie aleatoriu unor pozitii din scena un numar initial de
holoni, care sunt inzestrati cu reguli de evolutie, operatii, legi instict si sistem de cunostinte
dobéndite, si care formeaza impreuna un model holarhic al scenei, iar in a doua etapa, aplicand
regulile cu care sunt inzestrati, holonii ocupa toata regiunea avand aceeasi culoare cu cuicarea
vozitiel initiale, urmand ca in a treia etapa holonii sa negociaze si sa realizeaze contopirea regiunilor
ocupare, criteriul negocierii fiind apropierea formei regiunii ocupata de fiecare holon de forma
elernentelor geometrice necunoscute cautate, incat, in final, regiunile ocupate de holonii astfel
re7ltati reprezinta elementele geometrice cautate in scena.

Metoda pentru identificarea elementelor geometrice necunoscute din scena prezinta urmatcarele
svanigje:
wsigura posibilitatea :dentificarii elementelor geometrice din scena, chiar atusci cand
elementelor geometrice ale carcr imagini au fost achizitionate prezinta variatii de culoare proprii,
sunt iluminate cu alte surse de lumina de alte culori (necunoscute de catre sistem) sau elementele
geometrice de identificat prezinta variatii importante de aspect.
- reduce timpul de identificare

Se da in continuare, un exemplu de aplicare a inventiei la care elementele geometrice ce trebuie

dervificate sunpafpedheQuponente ale unui ansamblu a carui imagine formeaza scena, in
Mm cular, exgfaplaboreferidinse ia identificarea placutei aschietoare a unui cutit de strung, in
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2 Scena cutitului 19 -11- 2010
5. Holonii care au ocupat regiuni { cu galben)
rlg,4. Regiunile ocupate de holoni dupa prima etapa.
Fig.5 Algoritmul conceptul folosind abordarea holonica
Fig.6 Negociere inter-holonica pentru a forma un nou holon.
Fig 7 Recurenta holonica.
Fig 8. Doua elemente geometrice identificate prin descrierea geometrica.
Fig 9 Punctele remarcabile de pe profilul placutei
Fig 10 Elementul geometric de clasificat, identificat ca triunghi cu eroare geometricd mai micé ca
25%
Yig 11 Elementul geometric de clasificat, identificat ca triunghi cu eroare geometrica mai mica ca
25%
Fig. 12 Doua configuratii de cutite descrise in limbajul specific
Fig 13 Scena de identificat
Fig. 14 Reprezentarea ambiguad a scenei
i 15 Fazele constituirii holarhiei finale
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Exemplul prezentat are in vedere problema recunoasterii scenei pentru a identifica profilele muchiei

taietoare gi a port cutitului. Avem nevoie s identificam profilele de scule necunoscute, fara ajutorul

operatorului, construind un sistem de masurare fird interventia operatorului. In Fig. 1 este descrisa

'orob‘ema de identificare a profilului muchiei taietoare. Anumite tipuri de conducere presupun
unaagterea punctelor care descriu profilul muchiei taietoare.

Un dezavantaj care apare in practicd este ca fiecare montare a cutitului pe magina va implica
erorl de pozitionare. Este nevoie s identificim profilul port cutitului pentru a rezolva problemele
de coliziune. Placuta este descrisa prin pozitia exactd a punctelor de pe profilul sau. Prin urmare,
trebuie sd cunoastem pozitia exactd a punctelor in noua pozitie (de exemplu, sa identificdm care
dintre punctele profilului in noua pozitie este punctul *17), nu numai profilul descris.

Pozitia punctelor importante nu poate fi determinatd ca o eroare de translatie, caci este determinata
si de eroarea de rotatie. Rezulta ca, folosind doar algoritmul de detectie al conturului in cazul unei
scenel necunoscute, nu se poate identifica scena.
Pozitia 1, descrisd cu negru, asa cum se prezintd in Fig. 1 descrie pozitia ideald si punctele 1.2,3..n
care o descriu. A doua pozitie reprezintd pozitia reald a cutitului cu erorile de pozitionare si
punctele 1,2,3..n. Punctele trebuie identificate, in ordine succesiva si coordonatele trebuie sa fie
calculate n raport cu punctul de referinta al camerei, care este cunoscut. in plus, coordonatele
punctelor in sistemul de referintd al masinii sunt calculate fatd de coordonatele de referinta ale
camerei §i coordonatele port sculei ( aceasta este iesirea de la senzorii pentru axele X si Z) Pentru a
identifica punctele importante de pe profilul placutei si de pe cel al portului cutit este necesar sa
identificim elementele geometrice din scena.
Localizarea presupune ca identitatea elementului geometric cautat este cunoscutd. O cerinta g mai
dificila este identificarea, unde informatia despre obiect este reprezentatd de o anumitd forma.
Cerinta de identificare este de a descoperi atat forma cét i pozitia obiectului tinta. Dacéd obiectele
sunt identificate cu anumite culori si/ sau intensitate, obiectele sunt usor de identificat. In cazul
nostru, sunt diferite tipuri de cutit 3i placuta iar problema, din punct de vedere al algoritmului de
vedere artificiald constd in faptul ca existd o varietate de culori §i configuratii geometrice posibile.
Asa cum se observa in Fig. 2, scena este compusi dintr-o arie variatd de culori §i, Th practicd se
intalneste situatia in care sculele se murdéresc cu lichidul de récire, prezentand suprafete murdare,
placuta se modlﬁca in timpul conditiilor grele de lucru, etc. Scopul este de a identifica profilul
placutei, de a proﬁlul de a identifica pozitia relativa in scena, apoi de a identifica portul
cutlt st de
Procesul

1) tdentif s ea regluml(% & 1) unirea remumlor s bonotrulrea obiectelor.
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In timpul stadiului de identificare a regiunilor, holonii scaneaza imaginea 1n epadac cu pozitia lor
curenta, pand ce ei ocupa aria de aceeasi culoare din jurul pozitei initiale. In al doilea stadiu,
holonil negociazd pentru a forma noi holoni (care ccupd obiectzle ce cZutat), shidindu-se pentru
idenfificarea scenei de un limbaj "ambiguu”. Limbajul care desciie scena falosp,‘.e informatii
relevante, la fel cum perceptia umana prelucreaza si retine informatia /izuala.

Algoritmul de potrivire geometricd extrage caracteristicile ;zeormetrice din limbajul care
descrie scena, prin organizarea §i stocarea acestor caracteristici §i legdturile spatiale dintre aceste
trasaturi, Intr-o maniera care faciliteaza cautarea rapidad in faza de scanare a imaginii.

De exemplu, scena noastrd poate fi descrisd ca fiind compusa din doua obiecte, unui cu o forma
rriunghiulard sau rectangulara si al doilea obiect cu o arie mai mare decét primul, de o forma cvasi-
rectangulard. Asa cum se prezinta in Fig. 8, algoritmul a identificat dcua obiecte descrise de limbaj.
Conturul estompat este imaginea rezultata iar contururile regiunilor sunt desenate cu linii negre. In
cazul testat, este simplu de descris o unealta de téiat ca fiind impartita in placuta si portul cutit.

In Fig.5 sunt prezentati pasii de bazi ce trebuie urmariti pentru identificarea scenei, in acord cu
abordarea holonic@ propusd. Prin urmare, holonii selecteaza regiuni  (situatia scenei este descrisa
in Fig 2), apol acestia negociaza unificarea cu vecinii lor, §i acceptd unificarea dacd sunt de acord
holonil parteneri. Dupa aceea, regiuni care nu apartin niciunui holon ‘ariile reprezentate cu diferite
culori semnificative si de marimi cosiderabil mici) sunt inglobate in holonii existenti. Pasul final
este de a identifica obiectele §i de a le misura. in Fig. 3 este prezentat pasul intermediar de ocupare
a regiunilor de catre holoni. Holonul 42 si 6 ocupa regiunile cu acelecsi caracteristici de culoare si
vor forma un nou holon, holonul numarul 264 (prezentat in Fig.4), reprezentind o arie cu aceleasi
caracteristici. Holonul 31, aldturi de alti holoni vor forma un nou holon, "holonul din regiunea
rosie”  Alti holoni, ca de exemplu holonul numarul 77 scaneazd imaginea pentru a ocupa alte
~egitini. Asa cum se prezintd in Fig. 4, in primul stadiu holonii scaneaza imaginea si identifica
regiuni.

Ariile galbene, verzi, rosii, albastre,etc. sunt regiuni identificate de hcloni gi in continuare, cand ne
rererim la o regiune folosim numele holonului care ocupa. Un pas irtermediar este de a completa
doua stadii, cum ar fi regiuni care nu apartin niciunui holon. Aceste regiuni sunt acele regiuni cu o
variatie considerabila de culoare, de arii considerabil mici.

Regiunile vor fi subiect de negociere intre holonii vecini §i urmeazd si fie incluse in regiunea
orocriz. In al doilea stadiu, holonii negociazi cu toti vecinii lor pentru a forma un nou holon,
eprezentand obiectul identificat ( placuta sau port cutitul). Precum se prezinta in Fig. 6, trei holoni
vecinl negociaza $i ajung la conciuzia ca, prin unificare lor va rezulta un nou holon (holonul 221)
care este un obiect de cdutat. Este de observat cd procesul de negociere este efectuat doar intre
holonii vecinii §i nu intre toti holonii. Dupa formarea noului holon, se va continua negocierea cu aliti
holoni vecini. Holonii au un scop comun ca grup: de a imparti scena in obiecte identificabile,
placuta si portul cutit.

Holenii vor lucra in anumite conditii care precizeazd descrierea geometricd (scopul comur),
dentiticarea regiunilor cu aceleasi caracteristici de culoare (scop individual). Pentru a calcula mai
bine posibilitatea de unificare a holonilor, este necesar de a asocia obiectele posibile cautate cu
fiecare alternativa posibila.

Un holon ia in calcul aceste alternative, cu scopul de a decide fie daca acceptd propunerea de
"unire" sau nu. Negocierea este compusa din citeva mici negocieri unde caracteristicile geometrice
sunt discutate individual.

Holonii au citeva obiective, cum ar fi minimizarea numarului regiunilor din scena si de a
amnge la descrierea geometrica cea mai buna posibila. Este de remarcat cd, in cazul de fata sunt
doua nivele de holarhii, unul este reprezentat de holonii cu regiuni de culoare, alcdtuit din holoni
care ocupa zone cu aceeasi culoare, si al doilea nivel este reprezentat de holonii obiect, compusi din
holoni ce ocupd cateva regiuni (de culori diferite) si care formeazd obiectele ciutate. Al treilea
holon este holonul unealta alcatult din d01 holom holonul cupt 51 holonul port cutit. Imponanta
recurentel hol g

70



(201901988
19 -it-

holonii observa ca exista zone care nu aparfin niciunui holon, ceea ce presupune ¢ un holon va "da
nastere" altui holon, pentru a ocupa acea zona.
i Sig.7 este prezentatd schita recurentei holarhisi, cum trei holoni se unesc intr-unul singur,
negociaza i considera ca zonele formate de ei vor forma obiectul cautat. Relativ ia alte situatit, un
holon se poate divide in doi holoni, daca nu este nicio zona vecina apartinand vreunui holon. Asa
cum am prezentat mai sus, permeabilitatea unor holarhii este limitatd. De exemplu, un " holon de
regiune rosie" nu va fi capabil sd faca parte din "holarhia albastra", dar "holarhia albastra" si
"holarhia rosie", aldturi de alte holarhii, formeaza " holarhia placutei”.
In Fig.8 sunt prezentate obiectele identificate, placuta si port cutitul. Punctele sunt identificate cu
sucees pe profilul cutitului folosind conceptul de inteligenta distributiva holonica, asa cum se arata
in Fig 9. Punctele de pe cutit sunt folosite pentru a compara profilul anterior (daca nu este prima
daia cand se face identificarea sculei) si se determind uzura sculei cat si eroare de pozitionare.
Rezultatele abordarii propuse pentru identificarea scenei, fara a fi necesara interventia operatorului
au ardtat cd algoritmul propus este efectiv pentru masurarea neasistata de operator.

Proiectarea holarhiei

in continuare, se descrie constitutia si proiectarea holarhiei, luand in considerare urmatoarele ideii
chee:

{.imbajul care descrie scena de ciutat

i.imbajul care descrie scena este reprezentat de descrierea scenei printr-o ontologie specifici. De
exemplu, in comunitatea umana cerem informatii cu privire la gasirea unui anumit obiectiv dintr-un
orag, interlocutorul va da informatii ambigue, dar indeajuns pentru a ne atinge tinta. Interlocutorul
nu ne va indica exact, s continuam drumul incd 40 metri apoi, la prima intersectie sd viram la
stanga, apoi in 500 de metri ajungem la obiectiv. Raspunsul este ambiguu, de exemplu: , Mergeti
pani la prima intersectie, apo! virati la stdnga la intersectia cu semafor si veti observa o cladire
‘nalti, In fatd se afla 2 muzee. Nu stiu exact care este muzeul de stiintele naturii din cele doua, dar
muzeul pe care il ciutati are o statuie cu un elefant in fata”. In acest sens, folosind ineligenta
distribuitd putem descrie o scena In mod ambiguu, la fel cum noi, oamenii ne exprimam. Desi
informatiile sunt ambigue, nu sunt exacte, ne este de ajuns interpretﬁnd mediul sd gasim tinta
ncastrd. De fapt, asociem niste caracteristici unei scene 1 le cautam: “cladire inaltd”. “prima
intersectie cu semafor” “muzeul cu o statuie elefant in fatd”, sunt informatiile care ghideaza in
identiticarea “scenei” si gasirea tintel.

Limbajul ambiguu de descriere a scenei este o incercare de a emula limbajul natural si de a
genera descrierea unei scene statice. De notat este ca sistemul nu cunoaste in momentul evaludrii
scena, i nu a mai analizat-o (nu a mai vazut-o) si a extras informatii. Spre deosebire de sistemele cu
retele neuronale, unde sistemul este antrenat sa recunoasca anumite obiecte din scene, $i apoi este
testat in recunoasterea acestora, sistemul de vedere artificiald propus este capabil sd recuncascd
obiecte din scend fard un antrenament anterior. Nu este un limbaj care §i extrage informatiile dintr-o
<c2na 31 apol recunoaste un ariumit obiect. este un limbaj care descrie informatiile in mod ambiguu.
Pentru aplicatia prezentd limbajul descrie numai scene 2D. Limbajul are in vedere diferite
informatii care descriu scena asa cumn se descrie mai jos:

&b

Culoarea

De cele mai multe ori, un anume obiect din scena este descris de o gama de culori bine
determinatd. In schimb, sunt cazuri cand aceasti informatie nu este de ajuns pentru a identifica
scena. De asemenea, in cazul unor iluminari de intensitate si coloratie variabila, descrierea culorii
¢ ests un indicator care scade din rezultate. In cazul limbajului propus, instructiunea care defineste
culoarea obiectului descris este precum urmeaza:
Objeci1.Colour=(Interval culoare Rosu,Interval culoare Verde, Interval culoare albastru).
£x. Object]. Colour—(123 234,23:45,56:89). Obiectul | are culoarea Rosu din triedrul RGB(Red,

Green, Blue) in_intes : ul 123:234, Verde in intervalul 23 45 iar Albastru este situate in intervalul
56:89.
Forma
i imbejul ] pennlte reprezentarea 2D a scenei (Fig. 10, Fig.11).
RECTORAT
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Functia proprie pentru definirea restrictiei este Object.Forma (GeomErr-eroare g -estrictie 1,
restrictie 2....)
CeomErr defineste eroarea de forma si se exprima in procente.
Restrictie 1, restrictive 2, etc., defineste restrictit specifice fiecarei forme.
Ex: Ovject].Triangle(GeomErr=20,RaphH<0.1) defineste eroarea de forma de 20%, si restrictia ca
raportul dintre latura mica si latura mare sa nu fie mai mare de 0.1.
Pozitie relativa

Pentru a descrie scena este necesar ca si se defineasca relatia intre diferite obiecte gisite. In
acest sens limbajul are mai multe functii. De exemplu, in Fig. 12.a se reprezinid o posibild
configuratie de obiecte pentru a reprezenta un cutit. In acest caz se va folosi indicatia ON. pentru a
desecriz faptul c@ obiectul triunghi este peste obiectul dreptunghi.

in cazul al doilea, reprezentat la Fig. 12.b se va folosi functia ,near”.
Functia ,near”.
Aceastd functie descrie conditia de pozitionare a doud obiecte de a se afla in vecinatate.

Exemplu: Object] near Object2(only Objectl h) — indicéd ca obiectul 1 se afld langa cbiectul 2, iar
numai latura micd a obiectului 1 trebuie sa fie in vecinatate cu obiectul 2.

Relati: de pozitionare

Conditia suplimentard de relatie Intre suprafetele obiectelor de cautat este o informatie importanta
care sporeste eficacitatea cautarii.

Aceasta se indicd prin indicarea proprietétilor obiectelor.

Exemplu: Object1.surface>Object2. Surface(0.5,0.2)

Ontologia limbajului:

Proprietatile obiectului sunt accesate prin intermediul operatorului punct .
ObiectToFind=2;0nly.

Object1:Triangle(GeomErr=20,RaphH=0.1)

Opject2: Rectangle(GeomErr=30)

Cbject] near Object2 only Objectl.h
Object1.surface>Object2.Surface(0.5,0.2)
Object1.colour<Object2.Colour(30)

Negocierea este un proces prin care o decizie este luatd de doi sau meai multi holoni, fiecare
incercind sa atingd un scop ‘ndividual sau comun. Holonii comunica propuneri, care pot sa intre in
conflict sau sa se interfereze. si apol incearca sd ajunga la o alternativa acceptata.

De subliniat este ca nu toti holonii din holarhie trebuie sa fie de acord sa accepte un alt holon. Prin
urmare, un holon poate si decida singur daca accepta sa includad in holarhie, fard sa propund asta
restului holarhiei. Asa cum se vede in Fig.15, Holonul 124, in faza de propunere intreaba Holonul
24 sa faca parte dintr-o noud holarhie, fard si intrebe Holonul 123 despre acceptarea lui 24, desi in
acelasi timp, Holonul 123 este de asemenea intrebat daci acceptd si fie parte din holarhie. In
holarhia prezentatd am folosit comunicatia asincrona, ceea ce inseamna c¢a holonul care trimite
nropuneri continud sa rationeze si sa actioneze, pand cind replica soseste la un timp decalat. In
continuare se descriu caracteristicile fundamentale care caracterizeaza holarhia.

Mediv

O proprietate fundamentald care caracterizeaza “lumea”, din punctul de vedere a unui holon este
mediul in care activeazd. Afirmam cid lumea este in totalitate observabila pentru un holon, daca
acesta cunoaste starea lumii si partial observabild, daca nu o cunoaste in totalitate.

Holonil se confruntd cu medii care pot fi statice sau dinamice (se schimba Tn timpul activnilor
~cionilor. In abordarea noastrd, mediul este dinamic, deoarece proprietatea unei suprafete se
schimbad de la un holon la altul (ca o consecinta la formarea de noi holarhii).

inir-o holarhie, prezenta mai multor holoni face ca mediul, din punct de vedere a unui helon si pari

dinamic.
Perceptia
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Pentru a actiona in mod rational, un holon trebuie sa reflecte ceea ce cunoaste despre lumea
inconjuratoare la momentul curent. Daca starea lumii este total obse-vabila, un 10ic1 poate s
gindeasca fard deliberare defensivd. Dacd stares lumii este partial observabiid, holorul trebuie si ia
in corsiderare ceea ce cunoaste, si comunice cu ceilalti holoni pentru a descoperi mzadiul in care
acticneaza. Intr-o holarhie, observabilitatea partiala forteaza un holon sz gindeasca iiterzctiv, adica
sa 1a in considerare informatii trimise de ceilalti holoni in actiunea cureri:a Observabilizatea partiala
poate sa aiba consecinte variate in decizia holonilor. in abordarea noasira chbservablizatea partiali
descrie perceptia unui holon.

Controlul

ideea cheie a conceptulut holonic este controlul descentralizat pentru a crea o robustete la scenarii
necunoscute. Ideea filozofica din spatele conceptului este ca, daca un holon a facu: o greseala,
rezuitatul va fi ca unele dintre greseli nu vor fi repetate de ceilalti din holarhie. “Fierderea” unui
holon nu este importantd, orice holon poate sd nascd oricdt de mulfi holoni este nevoie. De
asemenea, avantajul conceptului este ca realitatea este vazuta si incercata de mai multe entitéti, in
acelasi timp, comportarea holonului cere o solutie buna si universal acceptatd, care va fi copiata, si
mai mult, se va cauta o imbunatatire a acesteia.

“onventit sociale

Perntrv a rezolva o problema de coordonare, un grup de holoni se confruntd cu preblema alegerii
actiunior lor pentru a rezulta un echilibru. O conventie sociald (sau lege soctald) este o
constrangere la posibilele actiuni ale holonilor. Poate fi privité ca o reguli care dicteaza cum holonii
ar trebui sd isi aleagd actiunile pentru a atinge un echilibru. Observabilitatea partiala are consecinte
deosebite asupra conventiilor sociale.

Aceasta este datorata faptului ca fiecare holon trebuie si ia in considerare opinia celorlalti holoni in
tuarea deciziilor, care poate sa creasca complexitatea problemei in mod semnificativ.

~Neyeciere, nu licitatie

Holonit nu dialogheaza doar schimband mesaje singulare, el schimbéd propuneri pentru a face
negocieri. In cazul holarhiei propuse, holonii negociazi dar nu fac licitatii. in
comparatie cu sistemele holonice clasice, holonii nostri nu fac licttatii, pentru ca fiecare holon
ocupd o singura culoare iar teritoriul nu este un scop comun disputat.

Holoni cu interese proprii st holoni cu interese comunttare

Holarhia utilizatd foloseste caracteristica holonilor de interes propriu in etapa de maximizare a
1eriroriului ocupat. In etapa a doua. de negociere, de unire in noi holarhii, holonii devin interesati
e scopul comun, adicd au interese comune. In faza de unificare a suprafetelor care nu apartin
niciunal holon, de dimensiune micd, ordonam holonii lexicografic ca prioritate (holonui i are
prioritate in fata holonului 2, si prin urmare unificarea noului teritoriu este facuta de holonul 1.

~d
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Metoda pentru identificarea elementelor geometrice dintr-o imagine cu aplicatii la sculzle
aschietoare ale sistemelor tehnologice reconfigurabile.

Revendicari:

!y Metoda pentru identificarea elementelor geometrice necunoscute din scena, caracierizata prin
aceea ca, In prima etapa se descriu printr-un limbaj ambiguu formele elementelor geometrice
cautate si se atribuie aleatoriu unor pozitii din scena un numar initial de holoni, care sunt inzestrati
cu reguli de evolutie, operatii, legi instict i sistem de cunostinte dobandite, si care formeaza
impreuna un model holarhic al scenei, iar in 2 doua etapa, aplicand regulile ¢ care sunt inzestrati,
holonil ocupa toata regiunea avand aceeasi cuioare cu culoarea pozitiei initiale, urmand cz n a treia
=cnp# holonil sa negociaze si sa realizeaze contopirea regiunilor ocupate, criteriul negocierii fiind
apiopierea formei regiunii ocupata de fiecare holon de forma elementelor geometrice necunoscute
cautate, incat, in final, regiunile ocupate de holonii astfel rezultati reprezinta elementele geometrice
cautate in scena.
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Fig. 3. Holoni1 care au ocupat regiuni ( cu galben).
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Fig.6 Negociere inter-holonica pentru a forma un nou holon.

Fig.7 Recurenta holonica.
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Fig.12 Doua configuratii de cutite descrise in limbajul specific

Fig. 13 Scena de identificat
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Fig.14 Reprezentarea ambigua a scenei
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Fig. 15 Fazele constituirii holarhiei finale
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