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Agenti

» Agent je entitet koji moze da prepoznaje svoje
okruzenje pomocu senzora i reaguje pomocu
razlicitih alata

» Ljudski agent: oci, uSi i ostali organi kao senzori
* Ruke, noge, usta i ostali delovi tela kao alati

* Robot kao agent: kamere i sluSalice kao senzori
» Razli¢iti motorni sistemi kao alati

+ Funkcijarade _ . sctuators

Agenti i okruzenja
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Funkcija je apstraktni matematicki opis

» Program rada agenta se izvrSava na fizi¢koj arhitekturi

da bi proizveo f
Program je konkretna implementacija
agent = arhitektura + program

Svet usisivaca
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+ Opazanje: lokacija i Cistoca, [A,Prljavo]
» Akcije: Levo, Desno, Usisavaj, NeOp

Agent usisivac

Na osnovu ulaza

Na osnovu tabele gde su opisane akcije
za odredene sekvence opazaja —
primenjena funkcija




Racionalni agenti

» Agent treba da “radi ispravnu stvar", na osnovu
informacija koje dobija i akcija koje moze da
izvrSi. Ispravna akcija definiSe uspeSnost agenta

+ Performanse: objektivni kriterijum uspeSnosti
agentovog ponasanja

» Na primer, performanse agenta usisivata moze
biti koli¢ina usisane prasine, potroSeno vreme,
potroSena elektrina energija, buka prilikom
usisavanja, itd.

Racionalni agenti

* Racionalni agent: Za svaku sekvencu
opaZzaja, racionalni agent treba da izabere
akciju pomocu koje maksimalno poveéava
svoje performanse, koristeci evidenciju
opazaja i ugradeno znanje

Racionalni agenti

» Racionalnost ne reaguje na iznenadenja
(prelazak ulice i vrata aviona, Washington Post,
24.8.1989.)

» Agenti mogu izvrSavati akcije da bi modifikovali
buduce opazaje iz okoline i na taj nacin
pobolj$ali ponasanje (prikupljanje informacija,
istrazivanje — pogledati pre prelaska ulice)

» Agent je autonoman ako je njegovo ponasanje
dobijeno na osnovu li€nog iskustva (moguénost
ucenja i prilagodavanja)

PEAS

* PEAS: Performance measure, Environment,
Actuators, Sensors (performanse, okruzenje,
alati senzori)

» Prvo se mora specificirati dizajn inteligentnog
agenta

* Dizajniranje automatskog vozaca taksija:

— Perfomanse
— Okruzenje
— Alati

— Senzori

PEAS

Automatski vozac taksija:

— Performanse: bezbednost, brzina, zakonitost,
udobnost, maksimalan profit

— Okruzenje: ulice, ostali saobracaj, musterije

— Alati: sirena, gas, kocnice, vizuelni signali,
taksimetar

— Senzori: Vizuelni i zvuéni senzori,
brzinometar, GPS, sonarni senzori za
razdaljinu, senzori motora, tastatura i
mikrofon za musteriju da definiSe destinaciju

PEAS

Agent: Medicinski sistem za dijagnoze

» Performanse: zdravlje pacijenta, minimalni
tro8kovi, pravna regulativa

» Okruzenje: pacijent, bolnica, osoblje

Alati: Monitor (pitanja, testovi, dijagnoze,
tretman)

» Senzori: Tastatura (pocetni simptomi,
nalazi, odgovori pacijenta)




PEAS

» Agent: robot za pakovanje

» Performanse: procenat uspesno
upakovanih delova

» Okruzenje: delovi koji se pakuju, lezista
+ Alati: ruka i Saka
» Senzori: kamera, senzor za merenje ugla

PEAS

» Agent: Interaktivni profesor engleskog
jezika

» Performanse: maksimalan uspeh
studenata na testu

* Okruzenje: skup studenata

Alati: monitor (vezbe, sugestije, korekcije)

» Senzori: Tastatura

Tipovi okruzenja

+ Potpuno definisano (nasuprot delimi¢no definisano):
Agentovi senzori pruzaju pristup kompletnom stanju
okruzZenja u svakom trenutku vremena.

» Deterministicko (nasuprot stohasti¢kog): Sledece stanje
okruZenja je kompletno definisano pomocu trenutnog
stanja i akcije koju preduzima agent (ako je okruzenje
deterministi€ko osim u slu€aju akcije drugih agenata,
tada je okruzZenje strategijsko)

« Epizode (nasuprot sekvencijalnog): Agentovo iskustvo je
podeljeno u atomske "epizode" (svaka epizoda se sastoji
od primanja informacija i preduzimanja pojedinacne
akcije), i izbor akcije u svakoj epizodi zavisi samo od
same epizode

Tipovi okruzenja

« Stati¢ko (nasuprot dinamicko): Okruzenje se ne
menja sve dok agent ne dejstvuje. (Okruzenje je
poludinamicko ako se samo okruzenje ne menja
u toku vremena, ali se performanse agenta
menjaju)

« Diskretno (nasuprot kontinualno): Postoji
ogranic¢eni broj potpuno definisanih opazanja i
akcija.

» Pojedinacni agent (nasuprot multi-agent): Agent
samostalno deluje u odnosu na okruzenje.

Tipovi okruzenja

Sah sa Sah bez Vozaé taksija
satom sata
Potpuno definisano Da Da Ne
Deterministicko Strategijsko Strategijsko Ne
Epizode Ne Ne Ne
Staticko Polu Da Ne
Diskretno Da Da Ne
Pojedinaéni agent Ne Ne Ne

« Tip okruzenja umnogome defini$e dizajn agenta
« Realan svet je delimi¢no definisan, stohasticki, sekvencijalan,
dinamicki, kontinualan, multi-agentski

Funkcije i programi agenata

» Agent je kompletno specificiran pomocu
svoje funkcije

» Pojedinacna funkcija agenta (ili mala klasa
ekvivalencije) je racionalna

* Cilj: prona¢i nacin za efikasnu
implementaciju funkcije racionalnog
agenta




Tabela akcija agenata

* Nedostaci:
— Velika tabela
— Potrebno je dosta vremena da se napravi
tabela
— Nema autonomije
— Ako postoji dogadaj sa u€enjem, potrebno je
dosta vremena da se nauce ulazi tabele

Agent usisivac

function TABELA-AGENT (opazaj) returns
akcija

static: opazaji, sekvenca, inijalno prazna,
tabela akcija, indeksirana po sekvenci
opazaja, inicijalno potpuno specificirana

dodati opazaj na kraj opazaji

PRETRAZI(opazaji,tabela) -> akcija

return

Tipovi agenata

« Cetiri osnovna tipa u cilju poveéanja
opStosti:
— Jednostavni refleksni agenti
— Refleksni agenti zasnovani na modelu
— Agenti zasnovani na cilju
— Agenti zasnovani na performansama

Jednostavni refleksni agenti
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Jednostavni refleksni agenti

function Reflex_Vacuum_Agent(lokacija,
status) returns akcija
if status=prljavo then returns Usisaj
else if lokacija=A then return Desno
else if lokacija=B then return Levo

Refleksni agenti zasnovani na
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Model i refleksni agenti

function REFLEX-AGENT-MODEL (opazaj)
returns akcija

static: stanje, opis trenutnog stanja sveta

pravila, skup uslov—akcija pravila

akcija, poslednja akcija, inicijalno nijedna
PROMENI-STANJE(stanje,akcija,opazaj) -> stanje
PRONADJI-PRAVILO(stanje,pravila) -> pravilo
PRAVILO-AKCIJA[pravilo] -> akcija
return

Agenti zasnovani na cilju
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Agenti zasnovani na performansama
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