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0 corpo dos reais foi e 2° a estructura algebrica mais usada
ra consirucao dos espaces  formals onde sao projectadas as
imagerns do universo tal como este e’ observado pelo
“homem instrumentado' .
Contudo por mais pery 2
o= sentidos de gue o
san passivos de uma -
n mesmo Y"aobjectao da’
obsivado repetidamernte . _
Uma "incerteza" semelhante , Is ; carachteriza o instrumentos
de comando = o "cestao ann d It instrucan
o decisan vao corres 2
O procgssaments ca in
"incertezat o Ti .
fssim,; um robot interaciive ' capaz . em geral , de ¢
1 'ohservar" @ criar z imagem . trespectiva
Z processar 2ssa 1macsm
Z construir uma "deciszsac"  com base na imag
num conjunto de instrucoes e dum historia
4 Finalmenta "agir" em conformidade com a d
rforem porgue todos os processos reteridos sao
incerteza , I_ s o resulitado {(ou composicao) fi
acompanhada de uma inceritsza I que val caracte 2
Em geral ha dois processadores que possuaiem o s
muito elevadas i 1 "gservacao™ & o 4 "acc
0= processadores 2 & I possuiem icertezas q
vezss mailis peguenos . om0 oem [F9..12] s
Fara a incerteza final . I_ , do robot contribuiem
praticamente, apenas as incevrtezas dos opsradores 1 a2 4 =
sA0 despregaveis as dos apeyadores 2 2 3,
Esta observacao constiiui o motivo do interesse que merecem ;
aps fofmalistas e aplicadores odiernos , conceitos tais como :
. incerteza intrinseca 1 5
. deéscretizacan do t
. supstituican dos naturais ou
reticulados com v z=trictas .
. icgicas vagas , op ]
etc. etc.
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netrumentos projecizm imagens cue representam atei

= obiectpns observados .
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% BSizriminacac "od instrumentos e’ finita ,

i o =eja os vacdo fternha uma

£ dimansao respectiva imagem
§ =eia Tia

; A descrim moora t 2’ tambem finita,
2 i=to @', tempo d= ob .C oar sSuoerior - a um

% minimo para que o instrumento estacicnarize .

B . A observacao vem acomanhada de uma incerteza intrinseca
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inita 2 Ltambem 27 finito o tempo do processo de
observecan e dai’ ser Tinita a dimsnsan dos paralelotropos
d-~dimensionais .
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A incertezs

BUACAD {ow Entrada, ENTY,
da ohssvrvacao instrumental

facto de um ohjecto com proprigdades

i
instruments, 2ste vai produs
3]

5 uzir imagens
. isto 2, a imagem resultante 2° melhor descriia
"destribuican" dg imagens {ou valorese } @ nao

imagem unica ( um s’ valor )
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DE) das operacoss IMTERNAS {ou Interior, IN
As cadeias de operadores que connectam a 2n
teem uma incer Lx i, q 2
processamento i = i
relacao a IS
= [ P
{ - \ LS Operatores
f\O T} ordem @e gran

comecando co instrumento d aida =
i acreando pr instrumentos 2 ou operadores
i antecessoras strumentos de entrada .
§ “s distribui icessivamente obtidas permitem
i calcular a ndente 2 a final .
é 0 metodo imp
3 Dividir c partes .
i Convem gu da se2ja simples & , na medida
i do possiy misturar numa mesme parte um
calculadoe co ou um motor slectrico de
potencia to® .
. D rever a a as partes .
. Fara cada respectiva destribuican .
fiqui o wuso 0s vagos "fuzsy'" permite substituir
a distribu valores ; os limites superior 2
inF i e eles , por exempla , PCY da
Composicoss acima
2itores vagos mao
: de Monte Carlc .
i ; vaia-se o &dnexo 2.
;
:
§ ANEXO 1
METODOS de FARTICAD . .
3 a) Frasupostos
Fara simplifica anresentacao do tema ; introduzem—sa2 as
seguuintes hipos 25
. A2 imagem produzida p2lo instrumento 2 projectavel num
@spaco com uma dimenssc 2.g. a recta re2al .
. 25 imagens do instrumsnto cabem ne intervalo finito
[Li..lisd da recta real .
. 0 ohiecto obhservado ts=m atributos invariantes no tempo =
no 2spaco , donde decorre que as destribuyicoss da imagem
san da responsabilidade apenas do instrumento .
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i AD reais ondse  Xo pertence ao intervalo [Li,Ls] .
finito . '
D(X2Xo) uma destribuicao tendo por dominio X 2 e
paramatro Xo o . ‘
F(Xo) desvio padrao da distribuicas DiXiXo) |
(P} funcas monotona com  F(¥o) e gue ; por hipotese,
representa a incerteza intrinseca do instrumento .
Na figura 1, esta’ representado um evemplo .
c) Particao do intervalo [Li,Ls] .
fpresentam—-se tres modos tipicos de tratar o problema .
cl £ medida do intervalo 2° funcao de ¥o 2 portanto de P
& de 1 .
c?® Uz intervalos teem medida constante 2 o problama
reconduz-se &' fixacao dessa medids comum -
c%  Construccao dum reticulado -
i 0 in .
Selia M os
intervalos X0, Xl...:XN , onde X0=Li o ¥N=Ls .
Un intervalo generico sera’ reprassntado por
{Hi—-1, Xi}?  excepto para o int=rvalo 1 que 2’
Techadn a’” esquerdasg XO X171 «
Dagigrnando por M1 a "madida" do intervalo (Xi-1, Xi],
a hipotese estabelecida &' gue os intervalos teem
medidas M proporcionais a’ incerteza I do aparelho
nesse intervalo , ou seaja Mi/Mi = Ti/13 anawawasil)
Uzsando a "medida usual"  maral E
(X(i) — X(i-=-1))/(X(3} = ¥X(3=-1)) = Ti/1i ...ssscsa.a(2]
Besignando por Zi a relacao PM{i)/Mi{i-1) ; temos
XKi+13—-X(1i) / (X(i)—-X(i-1)) = Ii/I(i—-1) = Zi ou ainda
¥(i+1l) = (Zi+d)RX (i) + Zi%kX(i—1) ::icncusascssxcazacall)
onde i1 pertence a [1..N] xO=Li =2 XN=L=s .
Conevem empregar um metodo iterativo para calcular
a xpressaon (3) ¢ como segue
1Y Arbhitra-se para ¥l um valor no interior do intervalo
5 2.9. 1 X1-X0 = (Ls-Li)/N .
; . 23 Usamndo (Z) 7, calculam—se suc mente X2 .. XN .
3 Y Em geral, o valor de 32N ca ladn s=ra’ diferente
1 de Ls . Corrige-se o valor inicialmente dado a Xi
i t 1 (Ls—XN)/ls .
f 4y = Ls) = W entao ragressar a i
: sair da iteracao .
E scolhido casno a caso mas , =m geral;
i compreendidos entre EXFonencial de
% l c2) 0= intervalos teem medida igual e o problema reduz—-se
@ a’ escolha da medida comum , Mo ¢ das partes ; usando
E como referencias , por @xemplo i
ﬁ 0 maximo, mininmo, a media, & moda da funcao I(Xo).
i Seia k =(Ls-Li)/Mc 4 =scolher para Mo o manor
= intelrg gue sSeja maior ou igual a k.
?
i %) Construir um reticulado .
if Supoe—se que ja foi escolhida a particao 2 sejam dados @
. A& sucessao ordenada de limites @0 X0, X1, ... 5 %N,
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sistema global ( do Robot) .
4 Recorda-=2 ; nais uma ver que e3tas opsracces fao muito
mais simples s Torem usandos reticulados
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