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Automobil je vlastne zlé pomenovanie. Auto sice
netreba aha , adetrebahoriadi apreto nazva ho
,Samochod" bolo dos odva ne (zadu i1 si skor nazov
,bezko ochod” = sans-cheval-mobil). Nepochybne ale
pride doba ke autanebudu potrebova ani vodi a.



hoci g renomovani tvorcovia sci-fi to asi pokladaju za
naro ngiSiu ulohu ne skonstruova androida-gigola. Tak zléto
ale hadam nebude...



... aani nebude. Takmer ka daautomobilkau disponuje
vlastnym vyskumnym programom, ktory je zamerany na
lasto ne ciele tgjto ulohy.

vedie k tomu hlavne zni ovanie
ceny senzorov, napr. digitalnych
kamier.

Mali sme prile itos zapoji sado projektu DENSO
CORPORATION v ktorom ilo o0 pou itie jedng digitadne)
kamery narozpoznavanie chodcov z auta s dorazom na
riesenie problemu zakrytu s cie om predikcie nebezpe nych
Situécii.



Biomimeticky pristup

sna il smesaproblémries sposobom, akym s
predstavujeme, esaries v nasg mysli

e komplexnos rieSenia

e précavrednom ase

e predstavao mysdli

 technoldgia na modelovanie tgjto predstavy




Komplexnos

<recognition>
<object type=" pedestrian’ key="132">
<rectangle2D x1='522" y1="290' x2='551" y2="376'/>
<speed2D dx='0" dy=0'/>
<position3D x='2.12' y="0’' z='8.54'/>
<size3D dy='1.67"/>
<gpeed3D dx='0" dy="0' dz='0'/>
</object>
</recognition>
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Predstava o mysli a e
modelovanie

o zapredstavu o mysli sme zvolili Minského
societny model mysle

 azatechnoldgiu najeho implementéciu agentovo-
orientované programovanie (programovanie
motivované multiagentovymi systémami)



Multi-agentové systemy

oblas zaoberalca systémami, ktoré savyzna uju
Specifickym druhom modularity

Tato modularita je postavena na distribucii a
decentralizacii. Systém sa tu sklada z modulov,
ktoré nazyvame agentmi. Agent savyzna uje
schopnos ou:

» kona nezavidle naostatnych agentoch

e komunikova snimi sposobom, ktory tuto
autondmnos nenarusa



Multi-agentové systemy (MAS)

o Typickou uka kou MAS je napr. robosoccer: AKy program
vio i do jednotlivych robotov aby vyhrali zapas ?




Povaha agenta

e VaAmnimesd, edo takéhoto robotabudeme
vklada program tvaru

« kod agenta je vykonavany v jeho vlastnom viakne
» vlakno je potrebne blokova ( asova , Spus a )



,Slaby* a,, silny* agent

,Inteligencia‘ je , Inteligencia* povstavaz
zabezpe ena Specidnou Interakcie agentov bez
su iastkou v agentovi Specialnych st 1astok
Silné agenty Slabe agenty
(Inteligentne agenty) (reaktivny agenty)

(Deliberativne agenty) (emergencia)



Komunikacia medzi agentami

e a eagenty budu vzgomne komunikova ato
bu priamo, alebo nepriamo cez ngjaku,, iernu
tabu u“ (blackboard, space)




Agentovo - orientované
programovanie (AOP)

* Poznatky o danom druhu
modularity ziskané na
takychto distribuovanych
systémoch je mo né
generalizova aaplikova
g pre tvorbu akychko vek
systemov.

e Techniky, ktorétoto
realizuju nazyvame
Agentovo-orientovanym
programovanim




MAS AOP
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Agent-Space

e zmo nych implementacii AOP sme s
samozreyme:) zvolili td svoju ato architekturu
agent-space. Vyzna ujesatym, e staviana
slabych agentoch a nepriamg komunikécii v
redlnom ase, pri om nastavuje detaily tgjto
komunikacie nato ko Sikovne, e komunikaciu
medzi dvomi agentami mo no v dy infiltrova
Inym agentom. V. akatomu je mo névyvija
system inkremental ne zdola— nahor (Brooks).



package com.micr ostepmis.agentspace.demo; U ké_ ka_

import com.microstepmis.agentspace.*;

public class Agent1 extends Agent { public class Agent2 extends Agent {
inti=0; inti;
public void init(String[] args) { public void init(String arg9[]) {
attachTimer (1000); attachTrigger (" a");
} }
public void senseSelectAct() { public void senseSelectAct() {
System.out.printin(" write: " +i); | = (Integer) read(" a" ,-1);
write(" a" ,i++); System.out.printin(" read " +i);
} }
} }

public class Starter {
public static void main(String[] args) {
new SchdProcess(" space” ," com.microstepmis.agentspace.SpaceFactory” ,new String[]{" DATA"});
new SchdProcess(" agent1" " com.micr ostepmis.agentspace.demo.Agent1" ,new String[]{});
new SchdProcess(" agent2" ," com.micr ostepmis.agentspace.demo.Agent2" , new String[]{});

}
}



Rozpoznavanie chodcov

PEDESTRIAN RECOGNITION SYSTEM

____________________________________________________________________________________________________________
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raw image

on-fly candidates (pedestrians, heads)

anticipated pedestrians

model




on-fly candidates

name ofc/ped124 ofc/ped54 ofc/headl ofc/obj13

mark pedestrian? pedestrian? head? entity?
position [202,113] [234,114] [234,247] [99,201]
Size 45

ant/pedl ant/ped2

[10, 2, 3.4] [-1,0,0] 1.8
[202,113] [-1,2] 200
id: 12

[9.5, 2, 3] [0,0,1] 1.65
[234,247] [1,0] 200
id: 14

anticipated pedestrian
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Vysledky

e nenechate saoklama zdanlivou kvalitou:
— on-fly kandidéti siv omru nevybrani
— konstanty su nastavené pre konkrétne video
— as]e 1000 krat spomaleny
— chodci v scéne st dostato ne rozdielni
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