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Resumen

Para realizar el analisis de autdmatas celulares que pueden ser
aplicados en diferentes procesos industriales, es necesario tener
un comprendimiento de la interaccion de los vecinos que
rodean a la celda-estado central dentro de un sistema en 2d o en
3d. Para llevar a cabo este andlisis es necesario valernos de
ecuaciones que nos permitan conocer las caracteristicas del
sistema, pero fundamentalmente se debe conocer el nimero .
de celdas vecinas que conforman un arreglo para la evolucion
de la celda-estado central a un estado x; J—T” 0X; J—,;f” en 2d o en
3d respectivamente.

A pesar de que existe un modelo que aplica a sistemas en /d,
se vuelve necesario generar un modelo general que sea capaz

de aplicarse a sistemas en n-dimensiones, donde n €Z".
Introduccion

Actualmente en los procesos industriales son empleados
diferentes tipos de sistemas roboticos los cuales utilizan
sistemas de control como son manejo de sefiales eléctricas,
procesamiento de coordenadas polares u ortogonales las cuales
pueden ser aplicadas como cartesianas o interpolares,

etc. Todo este sistema de sefales de control es realizado por
elementos actuadores los cuales requieren una exactitud en el
proceso dentro del cual no caben manejo de tolerancias por
desfases en las posiciones de los elementos o materiales que se
estan manipulando.

Esta exactitud es necesaria cuando el sistema robotico realiza
un proceso dentro del sistema de fabricacion, sin embargo los
paros de produccion que se generan por mala colocacion de
materiales se convierte en costos por tiempos muertos de
produccion. Por lo anterior se busca contar con un sistema de
vision el cual le permita al sistema robdtico realizar correccion
en sus coordenadas de operacion para corregir los desfases
mencionados.

Procedimiento Experimental
Para realizar la implementacion de un autémata celular en un
sistema de correccion de coordenadas de un robot industrial es
necesario conocer la forma en como interactian los vecinos
que se encuentran rodeando a la celda-estado. El modelo de
analisis de un Automata Celular en 1d el cual es [1]: (1)

v =2r+l
Cuando se analiza un sistema en 2d la ecuacion cambia a la
siguiente expresion [2]:

v =8r+l (2)

Cuando se analiza un sistema en 3d la ecuacion cambia a la
siguiente expresion [2]:
v =26r+1 (3)
Por lo anterior, considerando un radio de vecindad r=I,
tenemos que:
Tabla 1. Simplificacion de vecindades en 1d, 2d y 3d

d - 3 - 3 - 3

2 - 9 - 8 - 3

d — 27 - 1w - 3
De los resultados de la Tabla 1 Ginicamente separamos la celda-
estado del resto de las celdas y considerando el radio de
vecindad de acuerdo a la ecuacion 1:

v=03"1)r+1 (4)
De la ecuacion 4 y aplicandola a los modelos para automatas
celulares en 1d podemos generalizar dichos modelos para n-
dimensiones:
Numero de arreglos para una regla especifica
ny=b B
Numero de reglas posibles de evolucion
n]/ — bnﬂ

Resultados y Analisis
Al realizar la comprobacion del modelo que se ha propuesto se
puede observar que el sistema puede ser mas complejo
dependiendo de la dimension en la que se desarrolle asi como
también dependiendo del radio de vecindad.

Tabla 2. Valores obtenidos utilizando modelos propuestos:

Vv r=1 r=2 r=3 r=1 r=2
b=2 b=2 b=2 b=3 b=3
1d 3 5 7 3 5
2d 9 17 25 9 25
3d 27 53 79 27 53

Agradecimientos

Agradecemos al Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia
(CONACYT) y a la Secretaria de Investigacion y Posgrado
(SIP) del Instituto Politécnico Nacional (IPN) por brindar la
oportunidad de realizar esta investigacion.

Bibliografia
[1]http://www.solotutoriales.com/directory/details.aspx?id=8186
[2]http://delta.cs.cinvestav.mx/~mcintosh/comun/tesismaestria/genaro/
thesis.html
[3]http://delta.cs.cinvestav.mx/~mcintosh/comun/tesismaestria/genaro/
node5.html

IA-DTA-SD1-01

61


http://www.solotutoriales.com/directory/details.aspx?id=8186
http://delta.cs.cinvestav.mx/%7Emcintosh/comun/tesismaestria/genaro/thesis.html
http://delta.cs.cinvestav.mx/%7Emcintosh/comun/tesismaestria/genaro/thesis.html
http://delta.cs.cinvestav.mx/%7Emcintosh/comun/tesismaestria/genaro/node5.html
http://delta.cs.cinvestav.mx/%7Emcintosh/comun/tesismaestria/genaro/node5.html

