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erzekelok

erzekeles

cselekvesek ey 7 p

beavatkozo szervek

Intelligens rendszer = egy agens egy kornyezetben
agens = architektura + program
intelligencia = emelt szolgaltatas
intelligencia, racionalitas = f(architektura, program, kornyezet)

korlatos intelligencia = f(architektura, program, kornyezet,
veges idd, - energia, - készlet, ...)



Kornyezet-tipusok ...
Probléma-tipusok ...
Agensfliggvények ..

Agenstipusok ...
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determinisztikus vagy nem determinisztikus kornyezet
nem kell a bizonytalansaggal torédni,

nem hozzaférhetd nem determinisztikusnak tlinhet,
gyakran jobb az agens szemszogebal
determinisztikusnak/ nem determinisztikusnak tekinteni.




epizoédszerii vagy nem epizédszeri kornyezet
- epizod = szunetek az agens észleléseiben és
cselekvéseiben,
- az egymast kovetd epizédok nem fuggenek az el6z6ekben
bekovetkezett cselekvésektdl
(az agensnek nem kell ,folyamatosan” helytallnia).



statikus, szemi statikus vagy dinamikus kornyezet
- egy kornyezet megvaltozhat, amig egy agens gondolkodik.



diszkrét vagy folytonos kornyezet
- észlelések és cselekvések elkulonuld, vilagosan definialt
véges szamu halmaza.



egy agenses vagy tobbagenses kornyezet
- masokrol tudas a racionalitas része



kooperativ vagy versengo kornyezet
- masok segitenek is, vagy belezavarnak és rontjak a racionalitas
esélyeit.



Kornyezetek

hozzaférheto nem hozzaférheto
determinisztikus nem determinisztikus
epizodszeri nem epizodszeri
statikus dinamikus

diszkreét folytonos

A legnehezebb a nem hozzaférhetd, nem epizédszeri, dinamikus,
nem determinisztikus, s folytonos kornyezet.

A valos helyzetek legtobbje olyan bonyolult, hogy gyakorlati okokbol
nem determinisztikusként kezelenddek.

Agens ellenségei (amiktél az intelligenciaja korlatos, vagy romlando)

- véges eroforrasai (rendelkezésre allo ido6t beleértve)
- informacioéhiany érzékeléskor
- a kornyezet valtozékonysaga



Problémak

egyallapotu
fizikai allapot = hiedelmi allapot

tobb allapotu
fizikai allapothalmaz = hiedelmi allapot

eshet0seqi
veges informacio hiany, informacio erzekelés,
elorekészitett megoldasok kulonboz6 eshetosegekre

felfedezéses
onleiras hiany, informacio hiany, cselekvéshatas
érzekeles, ketes megoldasok kiprobalasa,
vészhelyzetek, helyes informacio tanulasa
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Mehet arrébb, ha nincs helyben munka
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Mehet arrébb, ha nincs, vagy ha van munka
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Agensfliggvény

Min mulik, hogy az adott pillanatban mi a racionalis?

(Mivel gazdalkodhat az agens az intelligens feladatvegzes erdekéeben?
Mivel gazdalkodhat az agens tervez6je az emelt szolgaltatasok
megvalositasa erdekében?

- a sikert méro valamilyen teljesitmény mérdszam,

- amit az agens eddig megfigyelt - észlelési sorozat,

- amit az agens a kornyezeterdl tud,

- a cselekveések, amiket képes vegrehajtani, mit tud roluk.

ErzékelSk

Kornyezet

Beavatkozik

Beavatkozok




Agensfliggvény

Legyen: cs = cselekves
m = megfigyelés

Matematikailag egy agens: TB = tudasbazis
T={, .., t1}
cs, =f(m,m_,cs_, TB,)
cs, = f(m,)
cs, =f(m,m_) (1) melyik agens(fuggveny) kepvisel
cs, = f(m, cs ) tobb intelligenciat?
cs, = f(TB,) tobb onallésagot?
cs, =f(m,cs_, TB,) tobb ...?



Agensfliggvény - (2) kinek a feleléssége?

(a) agens tervezeésekor: a szamitas egy részét a tervezd végzi

(b) feladatvegzes kozben az agens kikovetkezteti a soron
lévo cselekvest, maga az agens vegez tovabbi
szamitasokat,

(c) amikor az agens tanul a tapasztalataibol, még tovabbi
szamitasokat veégez annak eldontesére, hogy hogyan
modositsa a viselkedeset.

agens fuggveny: eltérd esetekben (kornyezet, architektura, ...)
elteré6 matematika, eltero esély a sikeres kiszamitasra ...



Agensfliggvény szamitasa - (3) lehetdségek

Agenstipusok (absztrakt programarchitekturak)

Egyszer( (ugrétabla) reflexszerl agens
Modell alapu agens
Cél-orientalt agens
Hasznossag-orientalt agens
Tanulé agens
BDI agens
Hibrid (réteges, modularis) agens
MAS (Multiple Agent Systems) agens



Reflexszerl agens

Pl. ha eldl valaki féekez, a féklampak kigyulladnak,
akkor ezt észre kell venni és gondolkodas nélkul
el kell kezdeni féekezni.

feltétel-cselekves szabaly:

ha Allapot,, akkor Cselekvés

ha Minta,, akkor Tervj

Implementalas:
keresd/ugro tabla




Reflexszerl agens

Hogyan neéz ki
most a vilag?

Milven cselekvéseket
Feltétel-cselekvés szabilyok kel nl;’nst vegrehnitanon?




Reflexszerl agens — onmagaban kudarc

1. Mar egy egyszerl, a sakkot jatszo agensnel, a tabla kb.
35'% bejegyzést tartalmaz. (Agensprogram merete)

2. Hosszu ideig tartana, amig a fejleszt6 elkésziti a tablat .
(Fejlesztés idbigenye)

3. A cselekvesek kivalasztasa beépitett. Ha a kornyezet
megvaltozik elére nem vart modon, az agens elvesz.
(Merev a dinamikus/ nem hozzaférheto kornyezetben)

4. Ha tanulhat is, orokke tartana minden tablabejegyzest
megtanulni. (Tanulas komplexitasa)

5. De a reflexszerl agens megvalositja a kivant agens
fuggvenyt: cs, =f(m, )
Nem elég azt mondani: ,nem lehet intelligens”, a lenyeg azt

megerteni, hogy egy agens, amely kovetkeztet, miert lehet
meg sikeresebb az el6bbi hatranyok elkerulesében.



Modell alapu agens

Reflexszer(l agens jo, ha a helyes
dontés kiszamithato az aktualis
észlelésbdl.

Es ha a kdrnyezet nem hozzaférhetd? |3

Megoldas: “bels6 allapot” informacio fenntartasa és frissitése
— megkulonboztetni a vilag azonos észlelést
generalo, de lenyegeben kulonbozo allapotait.

Két fajta tudas (modell) beépitése:

1. hogyan valtozik a vilag magatol (a kornyezet modellje)
2. agens cselekvesei hogyan befolyasoljak a vilagot
(agens sajat modell)



Modell alapu agens
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Cél-orientalt agens

A kornyezet jelenlegi allapotat
tudni a donteshez nem elég,
mit tegyunk?

(pl. tobb cselekvés feltétele
egyszerre teljesul).

A jelenlegi allapot leirasa mellett az agensnek valamiféle
céllal is rendelkeznie kell
(cel = a kornyezet egy kivanatos allapota)

Agensprogram:

- 0sszeveti a lehetseges cselekvesek eredmenyeit, hogy a
céljahoz vezets legjobb cselekves meghatarozza

- megvalasztott cselekvés befolyasolja a kornyezetet a cél
iIranyaba.

Ujfajta dontéshozatal: magaba foglalja a jovo figyelembe vételét is




Cél-orientalt agens

Allapot

(I logyan valtozik a vilag?

@it okoznak a cselekvéseim”?

Agens
N g

Erzékelok ==

.

Hogyan néz ki
most a vilag?

;

Hogyan fog kinézni, ha
az A cselekvést
hajtom végre?

Milyen cselekvéseket
kell most végrehajtanom?

#

Beavatkozok
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Cél-orientalt - reflexszerl agens szembeallitasa

Reflexszerl (,proceduralis”): fejlesztes hosszu, nehéz nagy
rendszert epiteni, csakis az eredeti celokra vetheto be, tanulas
kétseges, az észlelés és a cselekves csatolasa er0s (= gyors).

Cél-orientalt (,deklarativ”): reprezentacios probléema - a
szukseges informacio idoben kikovetkeztetése a vilag
szimbolikus abrazolasabdl, transzlacios problema - szukseges
iInformacio atalakitasa szimbolikussa, mind idorablo.

Elkésett informacio haszontalan, felskalazas valos-vilagi
esetekre kerdéses.

Reflexszerl — csak a jelenben letezik
Cél-orientalt — multrol kovetkezhet, a jovOre vetiti ki

Cél-orientalt agens:
uj cél megadasa = uj viselkedés generalasa
John Mccarthy, Programs with Common Sense (1958)




Hasznossag-orientalt agens

Tobb cselekvéssorozat vezethet a celhoz.

A cel ismerete nem elegendb a mindseqi viselkedes
létrenozasahoz, csak durva kulonbséget tesz az ,el6nyos”/
,nem elényos” allapotok (trajektoriak) kozott.

Egy allapot ,elényosebb” egy masikhoz képest, ha
magasabb a hasznossaga (utility) az agens szamara.

Hasznossag fuggveny: informacio, eréforrasok (penz)
hasznossaga, ...

racionalis dontéshez vezet,
ha a célok bajban vannak

A cel a magas hasznossagu ~
allapotok mentén érhetb el. ¢




Hasznossag-orientalt agens
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Tanulo agens

cselekvo
alrendszer

tanuld
alrendszer

kritikus

probléma-
generator

Teljesitményszabvany

P
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celok

Probléma-
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BDI agens (AgentSpeak, Agensverseny)

Szandék ismerete lehetdve teszi a jovObeli cselekvesek joslasat,
cselekvések magyarazatat, konzisztencia vizsgalatot. (Bratman 1987)

XYZ-nek szandeka van levizsgazni.

Elvarjuk, hogy kbnyvtarban bukkan fel, hogy este kbnyvel a kezében
latjuk, hogy szorakozas ajanlatat elharitja.

Nem er meglepetés, ha mogorva hangulatban latjuk.

Meglep minket, ha moziban talalkozunk vele.

B = Belief (Hiedelem) — agens altal igaznak tartott tények

D = Desire (Kivanalom) — olyan tények, amiket agens
valamilyen moédon ,igazza” szeretne tenni, a célok

| = Intention (Szandék) — a célok megvaldsitasahoz vezet6
elhatarozasok, vegrehajtasra kivalasztott, vagy mar
reszben vegre is hajtott tervek, melyek tovabbi cselekveései
meghatarozzak az agens kozeljoviobeli viselkedését



(FWILEY

BDI agens (AgentSpeak, Agensverseny) —

multi-agent systems
n AgentSpeak
using Jgson &9

Egy agens AgentSpeak specifikacioja:

hiedelmek halmaza (logikai jellegl tények)

tervek halmaza (kontextus-érzékeny, esemeny-triggerelt
receptek hierarchikusan dekomponalhat6 celok
elérésére, elemei cél-orientalt cselekvesek).

Rafael H. Bordini

ag2.asl i
Altalaban 4-gyel fogad, de ha ag3-mal all 0ssze, akkor 0-at

default_bid_value(4).
ally(ag3).

+auction(N)[source(S)]: not alliance <- ?default_bid_value(B);

.send(S, tell, place_bid(N,B)).
+auction(N)[source(S)]: alliance <- .send(S, tell, place bid(N,0)).
+alliance[source(A)]: .my_name(l) & ally(A) <- .print("Alliance proposed by ", A);

?default_bid value(B);
.send(A,tell,bid(l,B));
.send(A,tell,alliance(A,l)).




AgentSpeak(L) Agent
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Hibrid agens

Kulonboz6 agens tipusok fuzidja:

elonyos tulajdonsagok megtartasa
karos hatasok visszaszoritasa.

Alapgondolat:

jo definialt kornyezetben reflexszerl agens helyesen
cselekszik és GYORS,

valtozo kornyezetben, hianyos erzékelés mellett a
cél-orientalt megoldas mindig mikodoképes
(ROBUSZTUS, ADAPTIV, TANULHATO), de a
fokozott informaciofeldolgozas miatt LASSU.



Harmas torony perspektiva

Erzekeles "Kiszamitas" Cselekvés
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Harmas réteg perspektiva

414

Meta-menedzsment

(reflexiv folyamatok])

4

HEE

Deliberativ kévetkeztetes

("mi lenne, ha")
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Reaktiv mechanizmus

(reflexszerd miikédes)




Erzékelés "Kiszamitas" Cselekvés

Deliberativ
kovetkeztetes
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Hibrid
agens
UAV/
ASV

Higher Levels
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1 Sens. fusion
Controller #1 e 2
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electo Enviroment

Controller #n

High-level Supervisory Control

Mission manager and user interface

Low-level Supervisory Control




MAS — Multi Agent System — agens szervezetek

~ wireless ~ i L Sl ;
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MAS — Multi Agent System — agens szervezetek

Masok jelenléte:
megzavar, ellehetetlenit, ... (véges erbforrasok miatt)
segit, konnyit, elharit, véd, ... (6k is egyfajta eréforras)

Masok jelenlétét érzekelni: kivitelezhet6? akarjuk? hasznos?
tudasbazis: kommunikacio (nyelv), parbeszed (protokollok)

teamformalas, \ ey
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