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Opakovanie
* Naco sluzia v Agent-Space priority ?
* Nac¢o su dobré hromadné manipulacie s blokmi ?

* Preto je preferovanaista reaktivita ?

» aké inteligentne siiastky do agentov vkladame ?



Zapojenie tradine] Ul

« MAS sU mimo iné prostriedkom ako
polahky zapoy tradicné prostriedky Ul do
softwaroveho systemu




Zapojenie tradinej Ul

o Kde je mozne prefsod vypaitov ku
symbolickym vypdtom, pripadne inym
stratégiam ?

« Ktoré zo stratégii su vhodnejSie a ktore
mene] vhodné ?



Kde mozno prejs

v kode agentov: priznakovy a@k

vektor budu vyjadrené v podobe vlastnej
pre danu techniku Ul a vypet bude
realizova’ urcita kniznica, poda
Specifikovanych dat



Agenti s inteligentnou siastkou

e tzv. Inteligentné agenty

e suU to tzv. silné agenty

o aké suiiastky sa daju pour?

e pozor: distribuovany systém - hoci zlozeny
vyluéne z inteligentnych agentov nie je

analogicky tradinemu GOFAI systemu, vie
celit napriklad problému rdmca



Problém ramca

o Ked krmimelubovdny infererny mechanizmus,
zabudame semantikudale] pracujeme s
Informaciami naisto syntakticky.

o Ked ich dame na jednu hromadu, takc$#ucasu
odvodzovania stravime tym, ze sa pokusame do
suvisu uvies veci, ktoré ziadny suvis nemaju
(,ma zelena farba steny vplyv na vybuch
bomby?*)

 Problém ramca: daju sa vylgriearmené data tak,
aby to uz fungovalo a este sa to stihalo ?



Problém ramca

« Ked ale miesto jedneho IM ktory spracuvd’ae
dat urobime viacero sSpecializovanych IM
spracuvajucich maly @get dat, bude to rychlejSie
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JInteligentne” si¢iastky

uc¢enie postovanim (reinforcement learning)
neuronove siete
ohodnocujuce funkcie

nldnovanie na baze vseobecného riésite
oroblémov (derivaty GPS ako STRIPS)

nlanovanie na baze pevne zvolenej Struktlry
agenta zaliujucej cid’e, viery a zamery
(napodoliovanieludského agenta)

fuzzy logika




Adaptacia

e jednou z hlavnych motivacii zavadzanie
Inteligentnych séiastok do systemu je jeho
postupné zdokorravanie

e Dennetova hierarchia:

— Darwinovsky systém o0
— Skinnerovsky systéem n
— Popperovsky system 1

— Gregoryovsky systém 0



<JL> Ucenie podinovanim

* Prekvapivo mnoho sa da dosiakinouto
primitivnou taktikou
e v kazdom mieste v ktorom volim r6zne akcie

(RL je si hadzeme mincou, gom kazda mozn@ana
podobny urcitl pravdepodobna’s

navigacii pri ) _ _ )
Soférovani e na Uvod tieto pravdepodobnosti zvolime
medzi dvomi rovnaké, pripadne ndhodné

pevne

zvolenymi « ked’ dosiahneme Zelany stav, zvySime
miestami)

pravdepodobnasvorby tych akcii ktoré k tomu
viedli, ¢im bezprostrednejSie, tym viac.
ucenie posihovanim skinerovsky aproximuje popperovskeé spravanie



Neuronove siete

Priznakovy vektor agenta prenigame na
excitaciu neurénov vo vstupnej vrstve

Volime akciu zodpovedajlcu najexcitovaneSiemu
neuronu vo vystupnej vrstve alebo variacii ich
excitacie

vahy siete ziskame tak, zé&mne system —v
kazdom kroku definujeme opravulloy akcie az
kym nie sme so spravanim systému spokojni
obycajné vs. rekurentné (vnutorny stav)



Ohodnocujuce funkcie

Svet reprezentujeme vektorom parametrov

Zvazujeme moznosti, ohodnocujeme ich a
vyberame najlepsSiu

Robot umyvajuci okna sa snazi minimalizéva
ohodnotenie

max(istota okiengistota dlazkygistota stien)
Vhodné pre jednoduche ulohy



Planovanie na baze GPS

Svet reprezentujeme Hornovymi klauzulami

Mame operatory, ktoré manipuluju s
reprezenaciou

Potiatocny stav

Ciel

Snazime sa utkalan medzi péiatocnym
stavom a cibom



Konstanty
A,B,C, FI

Predikaty
e Clear(A)
 On(A,B)

reprezetnacia

FI



Operator — STRIPS pravidlo

Add conditions [Clear(y)

Precondition

Operator

On(x,z)

move(x,y,z)

On(x,y)

Clear (x)

Clear(z)




Ciel

[—A— ( Nil
B
C
Goal represented Floor finish
as an operator
On(A,B) ‘ l On(B,C) ’

On(C,A) ‘Clear(Fl)

On(A,F1) Clear(B) On(B,Fl) Clear(C)

Initial state represented

start
as an operator
C
Al |B I T
Floor

Pcaliatocny stav



Preadavanie

Dopredné, spatnée

Do Sirky, do lbky
Informované, neinformovane
A* (pripustnos heuristiky)

Rezolvencia (z negacie ¢eeodvodzujeme
prazdnu klauzulu)

Expertny system



Qo>

Nil
finish
On(A,B) On(B,C)
Clear(y) On(A,B)
move(A,y,B)
Clear(A) On(A,y) Clear(B)
On(C,4) Clear (F1) Clear(C) On(A,FL1) Clear(B) On(B,F1)
start

FI



Nil

On(A,B)

Clear(F1)

On(A,B)

move(A,F1,B)

Clear(A)

On(A,

Fl1) Clear (B)

Clear(A) On(C,F1)

move (C,A,F1)

On(C,A)W [ Clear (C)

Clear(Fl)

| =

On(B,C)

On(C,A) ! 'Clear(Fl)

Clear(C)

On(A,F1) ‘

Clear (B)

On(B,F1)

start

|

Qo>

FI



Nil

finish
On(A,B) On(B,C)
/

Clear(Fl) On(A,B) Clear(F1) On(B,C)
Clear(A) On(A,FL) Clear(B) Clear(B) On(B,F1) Clear(C)
Clear (A) On(C,F1)

‘ﬂlliiilliii'. . /////////////
On(C,A) Clear(C) Clear (F1)
On(C,A) Clear (F1) Clear (C) On(A,F1) Clear(B) On(B,F1)
start

Qo>

FI



Sussmanova anomalia

Ukazuje, ze riesenie problémov rozkladom na
podproblemy (neprekladané planovanie), nevedie k
optimalnemu rieSeniu
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BDI Agents

Desires

Beliefs > Intentions>
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BDI Agents
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BDI - agents

Initialize state();

do
options := option-generator(event-queue, B,G,l);
selected-option := deliberate(options,B,G,l);
| := update-intentions(selected-option,l);
execute(l);
event-queue .= event-queue + get-new-external-s@)ent
drop-successful-attitudes(B,G,I);
drop-impossible-attitudes(B,G,I);

until quit.



Modalna logika

Modal Logic
 O...Verime, ze je pravda
e O...verime, ze je mozn€A = ~0~A

0(A—B) —» (0A—oB)

A ODA—A
[ A ODA—OoA
OCA—O0A

sémantika — Kripkeho Struktura



Reference input
r(t)

Fuzzy logika

Fuzzy controller

>

Fuzzitication

Inference
| mechanism

L

I

Rule-base

Defuzzification

Inputs
u(r)

Process

Outputs

V(1)
—

logické odvodzovanie nahradené vymm nad
min@,B)

neukitostami: A&B ...



Pravdepodobnostna robotika

 Hodnotu nahradzame pravdepodobnostnym
rozdelenim

- |

o Skryté Markovove modely, Kalmanove
filtre, Markovove rozhodovacie procesy, ...



Dakujem za pozorndg



