Kooperacio es intelligencia

Mit tanultunk eddig?
BDI agensek, kisérletek
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Mi
Agens: érzékelés — kdvetkeztetés — cselekvés

Agensarchitekturak — beprogramozott / kdvetkeztetett cselekvés (hibrid ...

Agensprogram — j6, optimalis cselekvés szelektor
eroforras-adottsagok, kornyezeti adottsagok

Agensprogram — agens architektdra — kérnyezet : egyittes hatasa

KTR
Kornyezet = tobb agens — hasznos --- kooperacio

- ellenség ---- konfliktus (versenges)
Szervezet — nyilt/zart, tipusok: ..., Hatasa: komplexitas csokkenés

Kommunikacio
Protokollok - kooperativ
- konfliktust feloldo
,Szabvanyositott” nyelvek: ACL
Hattér: Tny, beszed/ szolas aktus
KQML: ,hagyma-szerkezet”, szemantikai definialtsag

FIPA ACL — kozosseg platform
- nyilt/zart mechanizmus, ACL, protokollok, ...

Kooperacio és intelligencia, BME-MIT



En + masok = szervezet

Tarsadalom
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Agens architekturak

Reaktiv, Deliberativ (célorientalt), Hibrid, ...

BDI — Belief, Desire, Intention (gyakorlati human kovetkeztetés, 1987)
agens egy célorientalt entitas, racionalisan cselekszik.

Belief — Hiedelem — informaciés attitud,
az agens altal rendelkezett informaciok reprezentalasa:
kornyezet reprezentacioja, cselekvésenkent frissitett

Desire (Goal) - Kivanalom (cél) — motivacios attitid,
célallapot explicit reprezentacioja — a cselekves
végrehajtasanak az oka, a celokkal kapcsolatos prioritasok,
kompromisszumok.

Intention (Plan) — Szandék (terv) — deliberativ attitid,
a cel elérésének jelenlegi eszkozei — a jovobeli cselekvések
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Kooperacio és Intelligencia — intelligens agensekrol tovabb
BDI agensek programozasa

— Sok kis HF, egy nagy HF
Tanulas tobbagenses szervezetekben
Tobbagenses szervezetek modellezése — jatéekelméleti modellek
Tobbagenses szervezetek szocialis egyetéertése — szavazaselmélet
Tobbagenses szervezetek munkamegosztasa — aukciok és kozos tervek

Fogalmi rendszerek kezelése — ontoldégiak és leird logikak
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Kooperacio és Intelligencia — pontok ... pontok

— 8 x kis HF (1-2 6ras munka): 0 ... 4 pont/HF, min. 5 pont
— egy nagy HF (2 hetes munka): O ... 40 pont, min. 40%

— (ZH: 0 ... 50 pont, min. 40%, tovabb megy a pont-min.)
— V:0 ... 50 pont, min. 40%

Alairas: minden legalabb min.

Jegy:

Min. teljesités: 5 + 16 + (0) + 20 = 41 (41)

Max. teljesités: 32 + 40 + (30) + 50 = 152 (122)
,JO” teljesités: 16 + 30 + (20) + 40 = 106 (86)

-40  eléegtelen (ZH nélkul)
41-69 elegséges 41-59
70-99 kozepes 60-79
100-125 |6 80-99
126- jeles 100-
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BDI agensek programozasi nyelvei — AgentSpeak(L)

Agens viselkedése:

hiedelmi allapot — sajat modellje, kornyezet modellje,
mas agensek modellje
kivanalmak — a kivanatos hiedelmi allapotok
szandékok — végrehajtasra kivalasztott, vagy mar részben végre is hajtott
tervek, melyek tovabbi cselekvései meghatarozzak az agens
kozeljovobeli viselkedeéseét

Agens AgentSpeak specifikacioja:
hiedelmek halmaza (logikai jellegl tények)
tervek halmaza (kontextus-érzékeny, esemeény-triggerelt receptek a

hierarchikusan dekomponalhato célok eléréseére,
elemei cél-orientalt cselekveések).
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AgentSpeak(L) — A programozas elemei

hiedelem atom — els6rendi predikatum.

cél — a rendszer allapota, amit agens szeretne megvalositani. Kétféle cél:
teljesitési celok — predikatumok “!” prefixxel.

agens egy olyan vilagallapotot el szeretne érni, amelyben a jelzett
predikatum igaz lesz.

Programozasban a résztervek végrehajtasat inditjak.
teszt célok — predikatumok “?” prefixxel.
llleszkednek (egyesités) az agens megfelel6 hiedelmeire.
Kudarcot adnak vissza, ha megfelelé egyesités nem lehetséges.
triggerelo esemény — megadja, mely esemény indithat egy terv
vegrehajtasat. Egy esemeény lehet:
belsé — amikor szikség van egy részcel teljesitésére
kulso — hiedelem-frissitésbél generalt a kornyezet érzékelésébbl adodoan
triggerel6 esemeny ket tipusa:
a hiedelmek és célok (attitidok) hozzaadasa (‘'+’) vagy toérlese (*-')
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AgentSpeak(L) — A programozas elemei

Agens viselkedése: receptkdnyvtar (‘tervek”) =
reaktiv tervvégrehajto rendszer

Terv:
Elérendd | . | Engedélyez6 y Tényleges terv
cél ) kontextus lEépései
Cél: +lgoal, +?goal, —!goal,
—?goal, +belief, —belief teljesitési célok,
teszt célok
Kontextus: belief | Context A Context | Context v Context |

—Context | Ix.Context

Terv lépései: action | +belief | —belief | ?Context | levent |
Plan; Plan
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AgentSpeak(L) — A programozas elemei

Végrehajtasi (interpreter) ciklus:
1. esemeény aktivizalodik (Uj elfogadott cél, uj érzékelés, lényeges
valtozas a hiedelmekben, stb.)

2. esemenyt kezel6 tervek kikeresése (relevans tervek)

3. igaz kontextussal rendelkezé terv alkalmazhato,
alkalmazhato terv kivalasztasa, torzsének lefuttatasa

4. ha a terv kivalasztasa kudarcba fullad, alternativ alkalmazhato terv
futtatasa, amig van valasztas, kulonben a kudarc tova terjesztése.

| ™~ =™

+Imove to(A,B) : available(car) <« !get(car); drive(A,B).

¢ ]
| ™

+!move to(A,B) : mavailable(car) « !'walk(A,B).
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AgentSpeak(L) — A programozas elemei

Szandékok
a vegrehajtasra megvalasztott tervek
szandekok végrehajtasa lepésenkeént
egy-egy lepés a hiedelmeket vagy lekérdezi, vagy megvaltoztatja
cselekvések eszkozelése a kuls6 kornyezeten(-ben)
végrehaijtas felfuggesztése, amig a szukséges feltételek be nem allnak
Uj célok feladasa
egy lepés generalhat Uj eseményeket és azok indithatnak uj szandékokat
szandek teljesul, ha minden lépese sikeresen bekovetkezik
kudarc, ha a feltételek nem teljesulnek, cselekvések hibaval térnek vissza

AgentSpeak(L) interpretere = menedzsment
esemenyek halmaza
szandekok halmaza
szelektor fuggveények (agens-specifikus):
SE esemény szelektor
SO opcio (alkalmazhato terv) szelektor
Sl szandék szelektor
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AgentSpeak(L) — A programozas elemei
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Példa: 3 agens aukciozik

ag1.asl Mindig 6-tal fogad

+auction(N)[source(S)]: true <- .send(S, tell, place_bid(N,6)).

ag2.asl Altalaban 4-gyel fogad,
de ha ag3-mal all 6ssze, 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)).
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Példa: 3 agens aukciozik

ag3.asl Magabiztosan 3-mal indul, de ha 3 aukciot veszit,
akkor szovetseget ajanl ag2-nek és atveszi az 6
licitjét is.

default_bid_value(3).

ally(ag2).
threshold(3).

+auction(N)[source(S)]: (threshold(T) & N<T) | (.my_name(l) & winner(l)
& ally(A) & not alliance(l,A)) <- 'bid_normally(S,N).
+auction(N)[source(S)]: .my_name(l) & not winner(l) & ally(A) & not alliance(l,A)
<- lalliance(A); 'bid_normally(S,N).
+auction(N)[source(S)]: alliance(_,A)
<- ?default_bid value(B); ?bid(A,C); .send(S, tell, place bid(N,B+C)).
+Ibid_normally(S,N): true <- ?default_bid value(B); .send(S, tell, place bid(N,B)).

@prop_alliance[breakpoint]
+lalliance(A): true <- .send(A,tell,alliance).
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Példa: 3 agens aukciozik

Auctioner.asl Indit aukciokat, meghirdeti a gybztest

all_bids_received(N) :- .count(place_bid(N, ),3).

+Istart_auction(N): true <- -+auction(N); -+winner(N, none, 0);
.broadcast(tell, auction(N)).
I/l Ezt a célt a GUI allitja el6
@pb1[atomic]
+place_bid(N,V)[source(S)]: auction(N) & winner(N,CurWin,CurVI) & V>CurVI
<- -winner(N,CurWin,CurVI); +winner(N,S,V); Icheck_end(N).
@pb2[atomic]
+place _bid(N, ): true <-!check end(N).

+lcheck _end(N): all_bids_received(N) & winner(N,W,VI)
<- .print("Winner is ",W," with ", VI); show_winner(N,W);
.broadcast(tell, winner(W)); .abolish(place_bid(N,_)).
+Icheck _end( ).
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Jason — AgentSpeak platform Javaban, kiterjesztésekkel

AgentSpeak(L) teljes erejl interpretere
sok kiterjesztes, fuggvény ... hatékony agensprogramozas

tobbagenses rendszer tobb hoszton konfiguralhato
(+ Jade, ...)

Java implementacio

Open Source GNU LGPL alatt:
http://jason.sourceforge.net/
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Jason — AgentSpeak platform Javaban, kiterjesztésekkel

@WILEY

. . : s programming
Environment: percepts, gnwronment actions multi-agent systems
ilternal actions, beliefs, goals n AgentSpeak

- KQML alapu inter-agens kommunikacio using Jason &2
tell, untell, achieve, unachieve A
tellHow, untellHow, asklf, askAll, askHow

1’ rendl nyelv, nincs modalitas
Terv cimkek, hiedelmek annotalasa
hiedelem [source(Ag)], hiedelem [source(percept)]

Fred H

hiedelem [source(self)] il

bn

J er
dridge

Szabadon kiterjeszthet6, felhasznaloi szinten modosithato (Java)
Tervkudarc kezelése: +!g: ... kudarca = -!g: ... bOvites
permanens cél: -Ig: true 1 !g.

CWA - OWA: negalas, mint kudarc, erés negalas: (John McCarthy)

lllll

ha a vonat nem kozeledik.

At <« not Vonatjon (ha nem tudjuk, hogy a vonat kozeledik)
At « —Vonatjon (ha tudjuk, hogy a vonat nem kozeledik)




Belso (beépitett) cselekvések (tobb)

BDI desire, drop_desire, drop_all desires, intend, drop_intention,
drop_all_intentions, current_intention, drop _event,
drop_all_events, succeed goal, fail_goal, suspend, resume

BB abolish, findall, count
Plan add_plan, remove_plan, plan_label, relevant_plans
Comm. send, broadcast, my_name

Lists and Sets
member, length, concat, delete, reverse, nth, max, min
sort, list, difference, intersection, union

String length, concat, delete: delete, reverse, substring, string, term2string
Execution if, while, for

Meta progr. atom, structure, literal, list, ground, number, string
add_annot, add_nested source

Misc. at, wait, create agent, kill_agent, stopMAS, date, time
fail, perceive, range...
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:: Jason Mind Inspector :: cycle 22 ::

~Agents— [Agent Inspection
r2 1
x Inspection of agent r1 (cycle #12)

- Beliefs pUS{DECH’aﬂﬂj[snurce[self}j'

Pos(r1.3,0source(percepy

Pos(r2, 3,3 hsource(percept))

garbage(r1 :I[suurceiperl:ept}]'

- Events Sel Trigger Intention
X +lensure_pick{garb) &

+ Options

= Intentions Sel |d Pen Intended Means Stack (show details)

X 4 +lensure_pick(S) {S=garb}
+ltake(S,L) {S=garb,L=r2}
+icarry_to(R) {R=r2,¥=0,X=3}
+garbage(r1)

[source(percept)]

Actions Pend Feed Sel Term Result Intention
X X pick(garb) false 4

~Agent History
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