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ABSTRACT

This text is focused on studying of properties of several intelligent agents in both static
and dynamic environment. For this purposes the TILEWORLD benchmark was used. There
are two types of agents — reactive and deliberative agents. They are introduced, their
reasoning principles described and their abilities to reach their objections observed and
compared.

1 UVOD

Tento text shrnuje cile mého snazeni v rdmci ro¢nikového projektu. Cilem projektu je
navrhnout, implementovat a zjistit vyslednou efektivitu riznych druhii agenti Agenta lze
chapat jako algoritmus pro feSeni konkrétniho problému. V planovacich algoritmech agenti
se vétSinou uplatniuji principy umélé inteligence, jako jsou prohledavani stavového prostoru
a ohodnocovani rtiznych cest. Pouziti téchto algoritmt, pfipadné i dalsi jejich schopnosti
(schopnosti ucit se, piehodnocovat plany v ménicim se prostredi, komunikovat s ostatnimi
agenty apod.) rozd¢€luji agenty do tfid, které jsou stru¢né popsany v druhé kapitole. Zminéni
agenti budou umisténi do testovaciho prostfedi TILEWORLD a bude vyhodnocovana rychlost
a efektivita s kterou dokazi problém vytesit. Jako vyvojové prostiedi pro implementaci agentii
a testovaciho prostiedi bylo pouZito jazyka C a v ném pro tyto ucely byla vyvinuta konzolova
aplikace.

2  AGENTNI SYSTEM

V této kapitole bude popsan agentni systém a to jednak rozdéleni agenti podle jejich
schopnosti jednat v systému a jednak bude popsano prostiedi, ve kterém tito agenti pracuji.

2.1 ZAKLADNI ROZDELENiI AGENTU

Agenty lze v zasad¢ rozdélit na 3 kategorie. Jako zakladni typ agenta by se dal
povazovat reaktivni agent. Tento agent si nevytvari zadny plan do budoucnosti ale v kazdém
okamziku se rozhoduje dle aktualniho stavu. Jinym typem agenta je agent planujici, ktery si



peclivé vytvari plan, ktery potom do detailu plni. Toto chovani znemoziuje rychlé reakce na
zménu prostiedi. Poslednim a pravdépodobné nejlepsim typem agenta je agent hybridni, ktery
v sob¢ spojuje pozitivni vlastnosti obou predchozich. Vytvaii plan, ale pokud jeho reaktivni
slozka zjisti Ze plan uz neni efektivni, je plan okamzité ptehodnocen.

2.2 POPIS TESTOVACIHO PROSTREDI PRO AGENTY

Jak jiz bylo uvedeno, prostfedi je tzv. dlazdicovy svét (Tileworld). Jedna se o pole
dlazdic volitelnych rozmér (napt. 20x20) ve kterém jsou nckteré dlazdice v poradku a jiné
vadné. Agent se mize pohybovat do 8 sméra (v prostoru vymezeného pole). Jestlize agent
vstoupi na vadnou dlazdici, pak je timto tato dlazdice automaticky opravena. Cilem agenta je
co nejdiive opravit vSechny pokazené dlazdice. Prostfedi je v zakladni verzi statické, ale
umoznénim porouchani dlazdic v case se docili prostfedi dynamického. Nékterym agentim se
dafi Iépe ve statickém prostiedi (Planujici agenti), jini jsou svou podstatou vhodni pro
dynamické prostiedi (Reaktivni agenti). Proto bude soucasti testu agenta test statickym i
dynamickym prostfedim.

2.3 POPIS IMPLEMENTOVANYCH AGENTU

V nasledujicich bodech bude stru¢né predstaven princip rozhodovani pouzitych agenta.
Nejprve budou predstaveni tii reaktivni agent, RectiveNear, ReactiveFarInc a ReactiveFarDec
a poté dva deliberativni (planovaci) agenti PlanningKOMB a PlanningUCS

e ,ReactiveNear® - Agent vyhledd nejbliz§i vadnou dlazdici. Pokud existuje vice cil
v této minimalni vzdalenosti, pak ptijde smérem k prvnimu nalezenému cili.

e ,ReactiveFarInc® - Agent z osmi sméri vybere takovy ktery ohodnoti nejvyssi
hodnotou. Hodnoty jsou v intervalu od 0 do 1. Hodnota sméru se pocitd jako suma
hodnot vadnych poli. Vadna pole vzdalené€jsi od agenta maji ale mensi vahu.

e ,ReactiveFarDec* - Zaklad je stejny jako v pfedchozi metodé ale s drobnou zménou
kterd vedla k podstatnému zlepSeni agenta. Ta zména spociva vtom, Ze hodnoty
nejbliz§ich vadnych poli jsou vzdy 0,5.a hodnoty vzdalenéjSich vadnych poli jsou stejné
jako v pfedchozi metod¢, ale navic ndsobeny (-1). To znamend, Ze velké mnoZstvi
vzdalenych vadnych poli v daném sméru spiSe odrazuje agenta od toho, aby se vydal se
touto cestou

e ,PlaningKOMB*“ — Agent si vybere n nejblizS§ich vadnych poli a n€kterou z metod
prohleddvani stavového prostoru (napt. prohledavani do hloubky), a tou zjisti nejkratsi
cestu pro opraveni vSech n poli. Drobnym zlepSenim bylo pravidlo, Ze pokud je délka
dvou cest stejna, rozhoduje délka prvniho kroku.

e ,PlaningUCS* — jako pfedchozi metoda ale nepouZzivd pouze slepé prohledavani
stavového prostoru ale informovanou metodu Uniform Cost Search. Tim lze docilit za
stejnou dobu optimalni cestu pro vetsi pocet cilu nez v predchozi metodé.

2.4 HODNOCENI IMPLEMENTOVANYCH AGENTU

Tato kapitola ptinasi shrnuti vysledkd dosazenych experimentovanim s uvedenymi tipy
agentll. Agenti pracovali v prostfedi Tileworld o rozmérech 20x20 poli¢ek. Vysledky jsou
ukazany na grafech, kde osa x udavad mnozstvi vadnych poli na zacatku experimentu a osa y
pocet krokt pro 100% opraveni.
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Obr.1:  Deterministické prostredi (20x20)
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Obr.2:  Nedeterministické prostreni (pravdépodobnost poruchy 0,0005)

Na obrazku 2 jsou uvedeny vysledky vSech péti typi agentli ve statickém prostiedi
(béhem prace agenta neptibyva zddna nova dira). Obrazek 3 uvadi vysledky téchto agentt
v prostiedi, ve kterém se policko zméni v diru s pravdépodobnosti 0,0005, coz odpovida
situaci, kdy se v kazdém patém kroku vyskytne nova dira.

3 ZAVER A DALSI ZAMERENI PRACE

Ze zjisténych vysledkl 1ze vyvodit nékolik zavérti. Nevyhodou planujicich agentl je
velka Casova slozitost v porovnani s reaktivnimi agenty. Pfekvapivé dobfe se choval agent
ReactiveNeer. Piekvapivé proto, ze i kdyz vzdy hledd pouze nejblizsi cil, byl obcas
efektivnéjSi nez agenti se slozitou heuristikou. Planujici agenti zcela propadli
v nedeterministickém prostfedi coz odpovida ptredpokladd, Dtvodem je nutnost dojit
k naplanovanému cili bez ohledu na zménu prostiedi kterd nastane béhem pfesunovani.
Resenim by mohly byt hybridni agenti, ktefi vedle planovani obsahuji i reaktivni slozku, ktera
kontroluje ¢innost planu vzhledem k okamzitému nejvyhodnéj§imu feseni a pro urcitou mez
neshody vyvola nové planovani. Vytvofeni takového agenta je i cilem mého ro¢nikového
projektu a vysledky by mély byt k dispozici v nejbliz§ich mésicich.
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