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Motivacia MAS

* Na akych principoch funguju obligatne
spolaenstva ?

 vySe 30000 druhov mravcov

* spolupraca vyplyvajuca z ich
haplodiploidity

* jedinec nekona rozumne,
spolaenstvo ano

* mravce poznaju
pa’'nohospodarstvo, chov
dobytka, vojny i otroctvo a to uz
desiatky milionov rokov




Ukazka MAS

» Typickou ukazkou MAS je napr. robosoccer: Aky
program vloz do jednotlivych robotov aby vyhrali
zapas ?




Motivacia AOP

Fodorov model mysle:
e modularnos mysle

Minskeho societny model mysle:
 mysd’ je zlozena z agentov

a
0

jej funkcia sp@iva v spravne]

Ktivacii casti agentov v spravny

kamih



Ukazka AOP

o Typickou ukazkou
AOP je napr. riadiaci
systém humanoidného
robota: Aky program
viozit’ do jednotlivych
modulov realizujucich
jeho mysé& aby konal
rozumne ?




MAS/AQOP suU oblasti zaoberajuce sa systemami,
ktoré sa vyznéuju specifickym druhom modularity

Tato modularita je postavena na distribucii a
decentralizacii. System sa tu sklada z modulov,
ktoré nazyvame agentmi. Tieto sa vyama
schopnotou kona nezavisle na ostatnych
moduloch (su autonomne) a bez toho, ze by boli k
cinnosti niekym volané (su proaktivne)



Povaha agenta

e VVratme sa k robosocceru

o AKy tvar bude méprogram, ktory do
robotov budeme vkladd’




Povaha agenta

* Do robotov budeme vkladgprogram tvaru:

Sense
Select
Act



Agent - proces

AGENT _ )
- Agent je proces, ktory
5 neustale (opakovane)
a Sense £ vnima svoje prostredie
) = , )
@ Select o a na zaklade toho vol
7)) Act 'S a vykonava viiom
T akcie, pri¢om sa jeho
pocinaniu da pripisat’
(Goal) ur ¢ity ciel

Varovanie zdravého rozumagent je vémi rozSirena metafora, pouziva sa
kdekdvek, kde ni€o zastupuje niekoho a jej jednotlivé pouzitia nighedné
spaja do nezmyselnych abstrakcii.



Zivotny cyklus agenta

|n|t|aI|ze sleep sense select




Homogenita a heterogenita

* Nie vzdy musia by moduly v MAS
rovhocenné (homogénne)

* Napriklad do robotického fotbaloveho timu
by sme dali uténikov, obrancov a brankara

alebo dokonca mirosotov a kephery a aibo
Im by robil rozhodcu



MAS AOP

v v

The network is The computer
the computer IS the network




Prenos realneho do virtualneho

 Na AOP sa da nazarako na novy sposob
stahovania objektov realneho sveta do
pacitaca.

o Historicky existuju tri takéto sposoby a
mozeme ich klasifikouwana zaklade typu
aktivity jednotky, ktora v péitaci realny
objekt predstavuje



Typy aktivity

e pasivna entita (record)

e reaktivna entita j (object)
 proaktivna entita w (agent)




Typy aktivity

e Strukturovane
programovanie

e kazdu aktivitu
musime iniciova’

my

 objektovo-
e entita dokaze orientovane
Iniciovat’ ind, ak ju programovanie
Iniciujeme

e agentovo-
orientované
programovanie

 entity nemusime
ani nemozeme
Iniciovat’




e Nestruktirované programovanie

#include <math.h>

int main() {
double x=0.0, y=5.0, fi=0.56;
int t;
for (t=0; t<10; t++) {
X += cos(fi);
y -= sin(fi);
sleep(1);



€. Struktdrované programovanie

#include <math.h> int main() {
typedef struct gulka { GULKA g;
double x; double alpha = 0.56;
double y; Int t;
} GULKA; g.x =0.0; g.y=5.0;
for (t=0; t<10; t++) {
void posun( posun(&g,alpha);
GULKA *gul, sleep(1);
double fi }
i }
gul->x += cos(fi);
gul->y -= sin(fi);



2%, O0O0P

class Gulka {
private:
double x;
double y;
public:
Gulka(double _x, double_y);
void posun(double fi);

void Gulka::posun(
double fi

1

X += cos(fi);
y -= sin(fi);

Gulka::Gulka (double _x,
double_vy) {

X=_X;
y=_Y,

int main() {
Gulka *g =
new Gulka(1.0, 5.0);
double alpha = 0.56;
Int t;
for (t=0; t<10; t++) {
g->posun(alpha);
sleep(1);

}
delete g;



l\% AO P Gulka::handleEvent() {

double alpha = (double)

class Gulka : Agent { getSpace().get("fi);
private: this->posun(alpha);
double x; }
double y;
void posun (double fi); void Gulka::posun(...){...}
void handleEvent();
public: int main() {
Gulka(double _x,double vy); Space space =
} Space.getinstance();
Gulka::Gulka (double _x, Space.put(‘fi",0.56);
double_vy) { Agent gulka =
X=_X; new Gulka(1.0,5.0);
y=_Y; sleep(10);
attachTimer(1); delete gulka;



AOP a Ul

 AOP je nastrojom, ktory prekonava
moznosti pouzitia MAS pre DUl a vo
vSeobecnosti umaznje zvyst komplexnos
systémov a obohdtich o prvky neutitosti

 Tym padom sa AOP stava zaujimavym
technickym prostriedkom pre celu Ul,
pokryvajuc ulohy ako modelovanie zivych
systemov.



AOP a OOP

* Na rozdiel od inych prostriedkov Ul, AOP
vychadza z tradného programovania

e Oproti tradEnému programovaniu sa vsak
vyznauje neuéitostami, obrazne povedané
systéemy nim spravené si ziju vilastnym
Zlvotom



Agent — klasifikacia pokha
pritomnosti Ul mechanizmu

Agenty
Slabé - Silné

Bez Specialne;

</ ¥ Obsahujlce kognitivny
techniky Ul /N %%

y aparat (NN, planovanie)

[Nick Jennings, Michael Wooldridge]



Emergencia

Da sa uroli inteligentny system zo slabych agentov ?

b e
I
o PN

Dosahové novu kvalitu kvantitou alebo Sikovnym
poskladanim starého



Agent — klasifikacia polh vd’by

F X e Y
b S

Reaktivne Deliberativne
Reaguju = volim toto, Rozhoduju sa = volim
lebo sa to za danych toto, lebo z odhadnutych
okolnosti robieva nasledkov moznych

akcii, sa tato najlepsie
pozdava



Agent — klasifikacia poka va’by

Deliberativny agent

 potrebuje model sveta

e spravidla pouziva jednotny
reprezentény jazyk

 voI'ba je spravidla
realizovana vzatim prvej
akcie najhodnotnejSieho
vygenerovaneho
(¢lastaztneho) planu




Agent — klasifikacia poka va’by

Reaktivny agent

* nepotrebuje model sveta

 volI'ba je spravidla

realizovana rozhodovacim
stromom alebo KSA, ktoré
volaju vypatove procedury




Agent — klasifikacia poka va’by

Cisto reaktivny agent

e nema vnutorny stav

« Je odkazany na informacie
VO svojom prostredi, tieto
mOoze aktivhe vytvatgore
svoju potrebu (uzlik na
vreckovke)




Agent — klasifikacia poka va’by

Hybridny agent

e kombinacia r6znych
technik

» Spravidla reaktivne riesSi to
¢o treba riedirychlo,
deliberativne to nao mame
dostatokéasu

* deliberativnymi postupmi
upravujemeinnog’
reaktivnych zloziek




Agent — Klasifikacia pobh cid’a

- S

Implicitny Explicitny
Q >
e Je zakédovany do  Je vyjadrenyv o g
S > volby akcieav reprezentenom 3¢
=%  explicitnej podobe je jazyku v pamati 2%
S iba v planoch agenta "L
s g

programatora



Komunikacia medzi agentami

Komunikacia

PN

priama - adresna nepriama -cez prostredie

NN



Komunikacia medzi agentami

Referencia protistrany

TN

pevna adresa pomenované odkazy v pevne
adresovanom prostredi

NN



Komunikacia medzi agentami

Komunikované data:
 holé data 00001010 0000000
e data s definovanym typom Integer 10

e reprezentatny jazyk “(vek 10 rokov)”
(Struktarované, semistrurované) “<vek> ten </vek>"

Komunika¢éna obalka:

e komunikaény jazyk “(ask-if (...))"



