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Navrh raciondlniho agenta

Racionalni chovani je takové, které na zakladé dostupnych
informaci voli akce nejpravdépodobnéji vedouci k maximalizaci
“uzitku".

f:Pr—=A

Agent = architektura + program.

Je treba specifikovat
@ mozné viemy (mnozina P)
@ mozné akce (mnozina A)
@ prostredi

@ méritko Gspésnosti



Piklady

Agent Vjemy Akce Prostredi Uspésnost
hrac sachi tahy pro- | vlastni tahy Sachovnice, | Elo

tihrace, stav pravidla

Sachovnice
automaticky | senzor Spiny vysavani, byt, Cistota,
vysavac pohyb kancelar hluénost,

vysata Spina

autonomni video obraz | pfidani plynu, | vozovka, bezpecnost,
vozidlo vozovky, otoceni ostatni spolehlivost,

rychlost, volantem, ... | vozidla rychlost

GPS, ...




Klasifikace prostredi

@ plna vs. asteCnd pozorovatelnost
e Sachy
e marias
@ deterministické vs. stochastické vs. nedeterministické vs.
stratetické
o deterministické — nésledujici stav prostredi je pIné uréen
predchozim stavem a akci agenta
o strategické — stav prostfedi méni pouze (dalsi) agenti
e Sachy, marias, vysavac
e autonomnf vozidlo
@ epizodické vs. sekvenéni
e epizodické — nasledujici vjemy nezavislé na predchozich
vjemech a akcich
e vystupni kontrola kvality
@ statické vs. dynamické

e marias, Sachy (bez hodin)
e autonomni vozidlo, Sachy (s hodinami)



Klasifikace prostredi

o diskrétni vs. spojité
e Sachy, marias
e autonomni vozidlo

(Pozor, poditale vzdy pracuji s digitalnim, t.j. diskrétnim
vstupem; je otdzka, zda svét samotny neni diskrétni.)
@ jedno agentni vs. multiagentni
e jako agenty modelujeme ty objekty v prostfedi, které se snazi
maximalizovat néjakou uzitkovou funkci
e spolupracujici agenti: komunikace
o kompetitivni multiagentni prostfedi: randomizované jednanf{
zabréni predvidatelnosti



Racionalita

Racionalni agent se snazi maximalizovat hodnotici funkci.

Chceme hodnotit chovani nebo stav prostredi?

@ dobry vysaval vysaje hodné Spiny, hodnotici funkce dava body
za vysatou Spinu
idedln{ strategii je vysat Spinu, pak ji vysypat, pak zase vysat a
tak dokola. ..

@ dobry vysavac udrzuje mistnost Cistou

Obecné je lepsi hodnotit stav prostiedi, Casto totiz nenfi jasné, jaké
chovani je dobré.



Racionalita — varovani

Racionalni neznamena

@ vSevédouci — vjemy nemusi poskytnout vSechny relevantni
informace

@ vidici do budoucnosti — nemiize predvidat vysledky nékterych
akef

Tudiz racionalni # Gspésny.
Racionalni chovani zahrnuje akce vedouci k ziskavani informaci
(information gathering) a proces uleni (autonomni agent je diky

procesu uceni schopen kompenzovat nelplnou nebo i chybnou
znalost svého tvirce).



Zakladni typy a

o reflexivni agenti
e reaguji pouze na aktualni vjem
e pokud vjemy neposkytuji dostatecny obraz svéta, agent selze
o Castecné lze fesit randomizaci akci

o reflexivni agenti s vnitfnim stavem

Vv

o buduje si model vnéjsiho svéta
@ ,goal-based" agenti
e agent uvaZuje o budoucnosti
o hleda posloupnost akci, které vedou k dosaZeni cile
(planovani)
o ,utility-based” agenti
o cile jsou pouze binarni
o cile jsou &asto konfliktni

e agent se proto nesnazi dosahnout cile, nybrz maximalizovat
“Zzadoucnost” stavu



