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Klasicky pristup

 Klasicky pristup pouziva predzpracovanou
informaci (transdukované ¢lovékem)
smerovanou na vstupy systému.

» Komplexni informace o prostredi je
transformovana do podoby, které systém rozumi.

* Novy pozadavek - systém sam musi obsahovat
mechanismy, které umozni transdukci informace
na podobu, se kterou je schopen pracovat.




Prostredi

» Nutnost prejit do komplexné€jsi roviny

premysleni

» Nazreni problematiku inteligentnich systému
v kontextu jeho pobytu a pohybu v prostiedi.

» Rozsifujeme tak puvodni schéma o vnimani a
konani, ¢imz konstituujeme agenta (racionalniho
agenta, inteligentniho agenta, autonomniho

agenta).




Slozitost prostredi

» Klasicky priklad s mravencem na plazi

 Je trajektorie jeho cesty slozitosti mravencova mozku
nebo slozitosti prostiedi?




Vlastnosti prostredi

Prostiedi maji nékolik charakteristik. Zakladni odli§nosti:

Pristupné a nepristupné: zda agentovy sensory umoziiuji poskytnou
kompletni informaci o stavu prostfedi. Pokud ano, je prostiedi pristupre,
jinak je nepristupné. Sensory by mély umoZnit ziskat idaje relevantni pro
vybér akce. Pristupné prostfedi ma tu vyhodu, Ze si agent nemusi
udrZovat vnitfni stavy sledovaného svéta.

Deterministické a nedeterministickeé: je-li nasledujici stav prostredi
zcela ur¢en sou¢asnym stavem a akcemi1 zvolenymi agentem, pak se jedna
0 deterministické prostiedi, V principu nema agent starosti s nejistotou v
piistupném a deterministickém prostiedi. Zda je prostiedi deterministické
se obvykle musi ur€it piimo z hlediska agenta.

Episodické a neepisodické: v episodickém prostiedi je agentova
znalost/zkusenost rozdélena mexi “episody”. Kazda episoda se sklada z
agentovych vnimani nasledovanych akcemi. Kvalita agentovy akce zavisi
pouze na dané episodé, protoze nasledné episody na predchazejicich
nezaviseji co do jejich vlastni kvality. Episodickd prostfedi maji vyhodu v
tom, ze agent nemusi myslet dopfedu,




Vlastnosti prostredi

Statické a dynamické: pokud se prostfed] méni béhem agentova
uvaZzovani, pak je prostiedi z jeho hlediska dynamické, jinak je statické.
Statickd prostredi maji vyhodu v tom, Ze béhem sveho uvazovani nemusi
agent sledovat svét, a také se nemusi zabyvat Casem.

Semidynamické: pokud se prostfedi neméni v Case, ale agentova
vykonnost na ¢ase zalezi, mluvime o semidynamickém prostiedi.
Diskrétni a kontinualni: existuje-li omezené mnoZstvi odliSnych a jasné
ur¢enych vnimani a akci, pak se jedna o diskrérni prostiedi (napt. Sachy
Jsou diskrétni prostfedi—existuje pevné mnozstvi moznych tahu v kazdé
pozici), Rizeni taxiku je konfinudlni—rychlost a poloha taxiku véetné
ostatnich vozidel se méni v intervalu spojitych hodnot. Pozn.: Pt
dostate¢né jemn€ arovni granularity miize dokonce i prostredi taxiku byt
diskrétni, protoze obraz kamery je digitalizovan na diskrétni hodnoty
pixel, ale smysluplny program agenta je normaln€ na abstraktné;si
urovni, tj. na urovni, kde je granularita povaZovana za spojitou zalezitost.




Agenti a prostredi

Prostiedi |Piistupné |Determi- |Episodické | Statické Diskrétni
nistické

Sachy S ano ano ne semi ano

hodinami

Sachy bez |ano ano ne ano ano

hodin

Poker ne ne ne ano ano

Backgam- |ano ne ne ano ano

mon

Rizeni taxi |ne ne ne ne ne

Medicin- |ne ne ne ne ne

ska diag-

nostika

Analyza ano ano ano semi ne

obrazu

Robot tii- |ne ne ano ne ne

dici sou-

Castky

Rizeni ne ne ne ne ne

Cisticky

Interaktiv- |ne ne ne ne ano

ni uéitel

anglitiny




Agenti a prostredi

Typ agenta Vnimani Akce Cile Prostfedi
Medicinsky Symptomy, Otizky, testy, | Zdravy pacient, | Pacient,
diagnosticky nilezy, 1étba minimaln{ nemocnice
systém pacientovy néklady

odpovédi
Systém analyzy | Pixely mizné 'lisk kategorie | Spravna Obrazy z
satelitnich intensity, barva | zAb&ru kategorizace obihajictho
snimk satelitu
Robot sbirajici | Pixely rizné Zvednuti Umisténi Pis
soudastky intensity souastky a jeji | souastek do pfepravujici
uloeni do spravnych soudastky
pfihradky piihradek
Rizenf &istitky | Teplota, tlak | Otevient, Maximalizace | Cistitka
zavieni ventilli; | Cistoty,
pfizplisobeni vydatnosti,
teploty bezpednosti
Interaktivn{ Napsané slova | Tisk cvifen, Maximalizace | Soubor
uditel ]]ﬁpOVédﬂ, S'tl.ldﬁﬂl'ﬂvj’ch Studentﬁ
angli¢tiny opravy vysledkti v




Cyklus vnimani




(Re) a Prezentacionismus

Prezentacionismus

- Vnimani je nauCenym odhadem

- Ekologicky pfistup

- Realismus

- Vjemy svazany piimo s prostiedim

- Inteligence je jiZ obsaZena v samotném prostiedi zpusobem jeho priubéhu

Reprezentacionismus

- Inferencni pristup

- idealismus

- Moznost vytvareni aktivni kopie reality v paméti inteligentnich systému

- Mentalni reprezentace- schopnosti byt univerzalnim zastupcem skupiny jevu
Ci objektu (stejné jako tfida Ci kategorie) = abstraktni a hypotetické entity.




Agent

« Agent je cokoliv, co miZe byt nahlizeno jako vnimajici
prostiedi skrze své senzory a konajici v prostiedi skrze efektory
(Russel&Norwig, 1995)

« Inteligentni agent vykonava nepretrzité tfi funkce: vnima
dynamické podminky prostiredi; kona tak, aby ovlivnil prostiedi;
a uvazuje aby interpretoval vnimané, fesSil problémy, vyvozoval
zavery a vytvarel jednani (Hayes-Roth, 1995)

« Autonomni agent je systém schopny autonomnich a
cilevédomych €inl v redlném svété (Brustoloni, 1991).




Agent

« Autonomni agent je systém situovany v prostredi jako soucast
prostiedi, ktery jej vnima a kona v ném, ve snaze ziskat takoveé

vlastni uspofadani, které mu umozni ovlivnit své budouci
vnimani (Franklin, 1996).

Zakladni déleni

Autonomni agenti
Reaktivni agenti
Deliberativni agenti




Tvorba agentu

Z.akladni pozadavky na autonomniho agenta:

Vtélenost — je brana jako potieba robota se pohybovat
v prostiedi, které je mimo n¢j a mit moznost toto okoli vnimat
skrze svou senzorovou vybavu.

Situovanost - agent (robot) je situovan, jestlize dokaze ziskat
dostateCnou informaci o své poloze v prostiedi a odpoveédét na
ni patficnym chovanim.

Autonomie - je vlastné kombinaci vtélenosti a situovanosti.
Pti jejich splnéni bude agent schopen samostatné interagovat
s prostredim.




Taxonomie autonomnich agentu

Autonomni agenti

Biologicti agenti Roboticti agenti Komputacni agenti
Vyzkumni agenti Primyslovi agenti  Softwarovi agentt  A-life agenti  Simulovani agenti

/N

Agenti pro specifické ulohy Virusy Zabavni agenti (Chatbots)




Reaktivnil agenti

Sensoricke vstupy mohou byt mapovany relativné pfimo na
efektory.

¢

Hlavnim mottem je: ,,Svét sam je svou nejlepsi reprezentaci®.

Interni reprezentace je tieba konstruovat pouze v pripadech,
pokud je to nezbytné nutné.

Uzka vazba systému na prostiedi .

Inteligence je emergentni vlastnosti interakce organismu
s prostredim.




Emergence

Emergentni princip hovoii o vynofovani se novych vlastnosti ¢i
vysledku, které nejsou v systému obsazeny v explicitni formé.

Sekvencni emergence - jednotlivé operatory zpracovavaji
informace z prostiedi v urCité posloupnosti, ale moznosti
propojeni jim umozni i jiny prubéh zpracovani a tak je mozny
vznik ,,nového* jinou sekvenci prace operatort
(nondeterminismus). Typickou oblasti aplikace je sériovy zplsob
zpracovani.

Kooperativni emergence - jestliZe pracuji operatory nezavisle na
sob¢, mohou se vzajemné ovliviiovat v ¢innosti (vyménuji si
informace o svych stavech) a vysledné chovani pak obsahuje
nove varianty kooperace operatoru, jelikoz operatory mély vice
informaci a ty zménily pribéh ,,vypoctu®.




Machina speculatrix

» Ashby tvrdil, ze komplexni chovani je zalozeno na velkém
mnozstvi komponentu a jejich vzajemném prostredi v
systému.

» Grey Walter se snazil o dokazani opaku. I s malym
poctem komponent dosdhnout velmi komplexniho
chovani.




Braitenbergovy vozitka

Zaklady reaktivniho pristupu polozil Braitenberg

v experimentech se svymi vozitky, které jsou nejvyssi formou
redukce tvorbou systémil, jejichZ vstupy jsou propojeny piimo
s vystupy (v pokrocilejsi verzi s ur¢itou formou redundance).

Braitebergovy vozitka slouzi jako dobry ptiklad architektury,
ktera neobsahuje interni reprezentace, ani zadné vypocetni
mechanismy, ale kde jsou vstupy rovnou propojeny s vystup.

U neuronovych siti se to da pfirovnat k typu, ktery neobsahuje
sttedni skrytou vrstvu.

U klasickeé architektury jde o systém, kde je procesor pouze
mistem, pies které prochazi propojeni, pficemz nedochazi
k zadné form¢ zpracovani.




Braitenbergovy vozitka
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V subsumpc¢ni architektuie je vrstva komponovana jako soubor
moduli. Kazdy modul je tvofen rozsirenym strojem s konecnym
poctem stavu (specialni finite state automata)




Subsumpce
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Multiagentni systémy

Vedle centralizovanych systému (s bazemi pravidel a faktu a
inferencnim mechanismem) existuje od pocatku 80. let 1 mySlenka na
rozdéleni systému na moduly, které mezi sebou kooperuji podle presné
vytyCenych pravidel. Jednoduché agenty se seskupuji do agentur,
které mohou produkovat slozitéjsi jednani, nez jednotlivi agenti.
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Multiagentni systém

Ukazka multiagentniho systému Framstick z oblasti A-Life.




Societni teorie mysli

Myslenka multiagentnich systému vychazi ze societni teorie mysli M.
Minského. Ten se domniva, Ze se mysl sklada z jednoduchych agentt, ktefi
se sdruzuji do agentur. Jsou to p-agenty a a-agenty (percepce a akce). Mezi
nimi jsou spoje nékolika typu: p-spoje (zpracovavaji percepce), a-spoje
(vykonavaji akce) a k-spoje (prenasSeji znalosti).

Prostfedi

Novinkou jsou pravé k-spoje, znamenajici zpusob nakladani a ukladani
znalosti. Jsou zaloZeny na teorii knowledge lines. Pamét” pii tomto typu
ukladana zaznamenava jen Cast procesu. Jeho naslednym opakovanim lze
ziskat presnéjsSi obraz prostiedi, ¢i procesu v okolnim prostiedi.




Typologie agentu

Jednodusi reflexni agenti.
Agenti sledujici svét.
Agenti zaméTeni na cil,
Uzitkové zaméfeni agenti.




Reaktivnl agent
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Agent sledujici svét
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Agent zaméreny na cil
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Agent zameéreny na uzitek

'vyvoj svéta jaky je svét nyni
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Podminky tvorby agenta

nika prostiedi
(ekologicka nika)
kompletni 277

agent

qutonomic viclenost

sobéstacnost cjtuovanost
SCNZOMmotor.

rcdundancc multimodalni asociace koordinace

morlologie
architeklura
mechanismy

uceni
sebeorganizace

paralelni hodnotovy
procesy sy stém

_ jednoduchy Vyvazenost
e design s prosticdim
ulohou
pozadované

chovani




Priklad tvorby agenta

Typ Agenta Vjemy Akce Cile Prostredi
Ridi¢ taxiku Kamery, Tocleni Bezpelna, Silnice, dalsi
rychlomér, volantem, rychla, doprava,
GPS, sonar, |akcelerace, predpisova a | chodci,
mikrofon brzdéni, pohodlna zakaznici
mluveni k jizda,
pasazérovi maximalni

zisk




Priste

V nasleduyjici hodin€ se budeme zabyvat
Konekcionismus

Neuronové sité

Ukol do piiste:

Guttner: Church-Turingova teze

Neruda: Teoretické otazky neuronovych siti

V informac¢nim systému jej naleznete v sekci studijnich materiali.
Prvni odkaz je na ¢lanek, obsahujici filosofické aspekty silné umélé inteligence.

Druhy odkaz je na kapitolu z knihy o neuronovych sitich




Konec




