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Artificial
*+ Ementa

— Agentes inteligentes (Cap. 1 e 2)

— Resolugao de problemas por meio de busca
(Cap. 3,4€6)

— Representagéo de conhecimento e raciocinio
através da logica (Cap. 7,8 € 9)

— Planejamento (Cap. 11)

— Conhecimento incerto e raciocinio probabilistico
(Cap. 13 e 14)

- Apre)ndizagem a partir de observagoes (Cap. 18
e 20

— Fundamentos filoséficos da inteligéncia artificial
(Cap. 26)

Agentes Inteligentes

Capitulo 2 — Russell & Norvig

Agentes

+ Um agente é algo capaz de perceber seu
ambiente por meio de sensores e de agir
sobre esse ambiente por meio de
atuadores.

percepts

actions

Exemplos

» Agente humano
— Sensores: Olhos, ouvidos e outros 6rgaos.

— Atuadores: Maos, pernas, boca e outras partes do
corpo.

+ Agente robético
— Sensores: cameras e detectores de infravermelho.
— Atuadores: varios motores.

» Agente de software

— Sensores: entrada do teclado, contetido de arquivos
e pacotes vindos da rede.

— Atuadores: tela, disco, envio de pacotes pela rede.




Mapeando percepgdes em acgdes

» Sequéncia de percepgdes: histéria completa de
tudo que o agente percebeu.

» O comportamento do agente é dado

abstratamente pela funcao do agente:
[ 2* > 4]

onde é a #* é uma seqliéncia de percepgoes e 4
€ uma agao.

* O programa do agente roda em uma
arquitetura fisica para produzir f.

» Agente = arquitetura + programa.

Exemplo:
O mundo do aspirador de pé

A ;B
So0 Soo

%20 2238

» Percepgoes: local e contetido
— Exemplo: [A, sujo]
» Acdes: Esquerda, Direita, Aspirar, NoOp

Uma funcgao para o agente

aspirador de pé

[A, Limpo] Direita
[A, Sujo] Aspirar
[B, Limpo] Esquerda
[B, Sujo] Aspirar
[A, Limpo], [A, Limpo] Direita
[A, Limpo], [A, Sujo] Aspirar

[A, Limpo], [A, Limpo], [A, Limpo] | Direita
[A, Limpo], [A, Limpo], [A, Sujo] | Aspirar

Programa: Se o quadrado atual estiver
sujo, entdo aspirar, caso contrario mover

paraooutro lado., -

Agentes Racionais

» Como preencher corretamente a tabela de
acoes do agente para cada situagao?

» O agente deve tomar a agao “correta” baseado

no que ele percebe para ter sucesso.

— O conceito de sucesso do agente depende uma
medida de desempenho objetiva.

+ Exemplos: quantidade de sujeira aspirada, gasto de energia,
gasto de tempo, quantidade de barulho gerado, etc.

— A medida de desempenho deve refletir o resultado

realmente desejado.

Agentes Racionais

+ Agente racional: para cada seqiiéncia de
percepgdes possiveis deve selecionar
uma agao que se espera venha a
maximizar sua medida de desempenho,
dada a evidéncia fornecida pela sequéncia
de percepcoes e por qualquer
conhecimento interno do agente.

— Exercicio: para que medida de desempenho o
agente aspirador de p6 é racional?

Agentes Racionais

+ Racionalidade é diferente de onisciéncia ou perfeicéo.
— A racionalidade maximiza o desempenho esperado, enquanto a
perfeicdo maximiza o desempenho real.

— A escolha racional s6 depende das percepgdes até o momento.

* Mas os agentes podem (e devem!) executar agbes para

coleta de informagoes.

— Um tipo importante de coleta de informagéo é a exploragao de
um ambiente desconhecido.

+ O agente também pode (e deve!) aprender, ou seja,

modificar seu comportamento dependendo do que ele
percebe ao longo do tempo.
— Nesse caso o agente é chamado de auténomo.

— Um agente que aprende pode ter sucesso em uma ampla
variedade de ambientes.




PEAS

« Ao projetar um agente, a primeira etapa
deve ser sempre especificar o ambiente
de tarefa.

— Performance = Medida de Desempenho
— Environment = Ambiente

— Actuators = Atuadores

— Sensors = Sensores

Exemplo de PEAS:
Motorista de Taxi Automatizado

Medida de desempenho: viagem segura, rapida,
sem violagOes as leis de transito, confortavel
para os passageiros, maximizando 0s lucros.
Ambiente: ruas, estradas, outros veiculos,
pedestres, clientes.

Atuadores: diregao, acelerador, freio,
embreagem, marcha, seta, buzina.

Sensores: camera, sonar, velocimetro, GPS,
hodoémetro, acelerdmetro, sensores do motor,
teclado ou microfone.

Exemplo de PEAS:
Sistema de Diagndstico Médico

* Medida de desempenho: paciente
saudavel, minimizar custos, processos
judiciais.

+ Ambiente: paciente, hospital, equipe.

+ Atuadores: exibir na tela perguntas,
testes, diagndésticos, tratamentos.

» Sensores: entrada pelo teclado para
sintomas, descobertas, respostas do
paciente.

Exemplo de PEAS:

Robd de selecao de pecas
Medida de desempenho: porcentagem de
pecas em bandejas corretas.

Ambiente: correia transportadora com
pecgas; bandejas.
Atuadores: brago e mao articulados.

Sensores: camera, sensores angulares
articulados.

Exemplo de PEAS:
Instrutor de Inglés Interativo
+ Medida de desempenho: maximizar nota
de aluno em teste.
+ Ambiente: conjunto de alunos.

+ Atuadores: exibir exercicios, sugestoes,
correcoes.

+ Sensores: entrada pelo teclado.

Propriedades de
ambientes de tarefa

Completamente observavel (versus
parcialmente observavel)

— Os sensores do agente d&o acesso ao estado
completo do ambiente em cada instante.

— Todos o0s aspectos relevantes do ambiente séo
acessiveis.

Deterministico (versus estocastico)

— O préximo estado do ambiente é completamente
determinado pelo estado atual e pela agé@o executada
pelo agente.

— Se o ambiente é deterministico exceto pelas acoes
de outros agentes, dizemos que o ambiente &
estratégico.




Propriedades de
ambientes de tarefa

» Episodico (versus seqliéncial)

— A experiéncia do agente pode ser dividida em
episodios (percepgao e execugado de uma Unica
acao).

— A escolha da agdo em cada episddio sé depende do
préprio episédio.

« Estatico (versus dinamico)
— O ambiente ndo muda enquanto o agente pensa.

— O ambiente é semidinamico se ele ndo muda com a
passagem do tempo, mas o nivel de desempenho do
agente se altera.

Propriedades de
ambientes de tarefa

« Discreto (versus continuo)
— Um ndmero limitado e claramente definido de
percepgoes e agoes.
» Agente Unico (versus multi-agente)

—Um Unico agente operando sozinho no
ambiente.

— No caso multi-agente podemos ter
» Multi-agente cooperativo
» Multi-agente competitivo

Exemplo

Xadrez com | Xadrez sem | Diregéo de

relégio relégio Taxi
Completamente observével | Sim Sim Nao
Deterministico Sim Sim Néo
Episddico Nao Nao Nao
Estético Semi Sim Nao
Discreto Sim Sim Nao
Agente Unico Nao Nao Nao

« O tipo de ambiente de tarefa determina em grande parte o projeto
do agente.

« O mundo real é parcialmente observavel, estocastico, seqiiéncial,
dinamico, continuo, multi-agente.

Programas e func¢des de agentes

+ Um agente é completamente especificado
pela funcéo de agente que mapeia
sequéncias de percepg¢oes em agoes.

+ Uma Unica fungéo de agente (ou uma
Unica classe de funcgdes equivalentes) é
racional.

» Objetivo: encontrar uma maneira de

representar a funcao racional do agente
concisamente.

Agente dirigido por tabela

Fungdo AGENTE-DIRIGIDO-POR-TABELA (percep¢do) retorna
uma agéo

Varidveis estéticas:
« percepcées, uma seqiiéncia, inicialmente vazia
+ tabela, uma tabela de acdes, indexada por segiiéncias
de percepgdes, de inicio completamente especificada

anexar percepg¢ao ao fim de percepgdes
acdo — ACESSAR (percepg¢bes, tabela
retornar agdo

+ Desvantagens:
— Tabela gigante (xadrez = 10'% entradas)
— Tempo longo para construir a tabela
— Né&o tem autonomia
— Mesmo com aprendizado demoraria muito para aprender a tabela.

Tipos basicos de agentes

+ Quatro tipos bésicos, do mais simples ao
mais geral
— Agentes reativos simples
— Agentes reativos baseados em modelos
— Agentes baseados em objetivos
— Agentes baseados na utilidade
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