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| Prohledavani s nedeterministickymi akcemi I

* Problém nelze resit jen jako pevné danou sekvenci akci
> Potfeba planu/strategie (contingency plan, strategy)
 Uprava formalni definice problému
* Prechodovy model: {s{, s, ...,5,} = RESULT (5,4, a)
< Nahrazuje S,y = RESULT (5,14, Q)

» Cena akce muze zaviset na novém stavu COST(s,a,s’)
< Nahrazuje COST(s,a) —» R{
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| Priklad: Vysavac I

e Puvodni vysavac:
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e Modifikovany vysavac
1. Akce S vysat (suck) na Spinavém policku nékdy vysaje i vedlejsi policko
2. Akce S vysat (suck) na Cistém policku nékdy pole uspini
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| Pfiklad: Modifikovany vysavac — ptiklad planu :
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e Plan: [Suck, if State = 5 then [Right, Suck] else [ ]] . [=4 ) A
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| AND-OR prohledavaci stromy I

e OR —muzu si vybrat akci, kterou provedu
e AND — po provedeni akce se mohu dostat do vice stavu

* Musim vyresit vsechny vzniklé podproblémy
» Jak souvisi AND/OR pojeti s pripadem s deterministickymi akcemi?

e Dynamicke programovani — myslenka ulozeni a znovupouziti vypoctu
e Pokud po prozkoumani podstromu uzlu se stavem A zjistime, jestli je resitelny,
narazime-li znovu na uzel se stavem A, rovnou pouzijeme predchozi vysledek

e Pokud narazime na stav, ktery se jiz na ceste k tomuto uzlu nachazi, pak dal
neprohleddvame, abychom neprochdzeli porad ty stejné sekvence stavi (detekovali
jsme cyklus) = algoritmus skonci v kone¢ném stavovém prostoru
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| Priklad dynamického programovani: Fibonacciho posloupnost I

e Fibonacciho posloupnost: @
« F(0)=0
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* MuzZeme vyuzit rekurzi, ale vétsSina uzl( se pocita nékolikrat

> Spocitame jednou a uchovame
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| AND-OR prohledavaci stromy: Priklad [

GOAL Suck Right Left Suck
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| Nedeterministické akce: Pohyb muze selhat I

* Akce pro pohyb (left L, right R) nékdy selzou - vysavac zlstane na stejné pozici
* Abychom byli schopni nalézt reseni, musime povolit cykly a predpokladat, ze se
pouhym opakovanim dostaneme do alternativniho stavu
e Mozny plan ze stavu 1: [Suck, L1 : Right, if State =5 then L1 else Suck]
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| Nedeterministické akce: Komplikace I

e Uvazujeme opakovani akce, dokud nedosahneme kyzeného stavu
> Potencialné nekonecny cyklus
* Priklad:

e Otevreni dveri pomoci Cipové karty se povede s 90% pravdepodobnosti; nyni jsem
zkusil 10x v radé, ale bez uspéchu — jak resi lidé?

* Co kdyz upadne kolecko od vysavace?
* Je treba zména formulace typu prostredi:
* PIné pozorovatelné nedeterministické —> ¢astecné pozorovatelné a deterministické
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| Casteéné pozorovatelné prostredi I

e Belief state — reflektuje agentovu divéru o aktualnim stavu
* Vjakych vSech stavech se agent muze aktualné nachazet

e Priklad: Lokalni senzor

» VysavaC dokaze detekovat necistotu jen v aktualnim poli
< Vysavac je vlevo a pole je Cisté
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| Castecné pozorovatelné prostredi: Prohledavani bez senzor(l I

* Nema senzory > nepozorovatelné prostredi

 Pfiklad: Sirokospektra antibiotika, krevni skupina O — racionalita?

e Pro N moznych stav(i je 2¥ moznych belief states
* Prakticky nebyva problém —> velka ¢ast belief state je nedosazitelnd

e Obtizna reprezentace jednoho belief state, priklad: 10 policek k vysavani
> 219 kombinaci $pinavych a ¢&istych poli
> Reprezentace vyétem stavl neni mozna

* Incremental belief-state search — postupné hledame reseni pro kazdy stav
* Vyhoda: pokud neexistuje reseni, zjisti se rychle
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| Prohledavani bez senzora: Pfiklad ]
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| Lokdlni senzor: Pfiklad [

* Nedeterminismus v castecné pozorovatelnych prostredich plyne z nemoznosti
predikovat, co bude vysledkem akce (které viemy agent obdrzi)

Deterministické akce Pohyb nekdy selze

3

[B,Dirty] _ \2L=#

[B,Clean]

[B,Clean] —
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| LokdIni senzor: Reeni [

* Mozny plan reseni pro deterministické akce: [B.Dirty
e [Suck, Right, if Bstate = {6} then Suck else [ ]]

[B,Clean]

4] oz

» Kazdy belief state (Bstate) je reprezentovan atomicky — bez vnitrni struktury

e Optimalizace: nékteré stavy jsou nadmnoziny/podmnoziny jinych
> Detekce cykll = neprozkoumavdme
> Pokud zname feSeni pro nadmnozinu stavd — lze aplikovat i pro podmnozinu

* Udrzovani si believe state je zakladem inteligentniho agenta v castecné
pozorovatelnych prostredich — vétsina realnych prostredi
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| Casteéné pozorovatelné prostfedi: Lokalizace I

» Lokalizace — urceni, kde se agent nachazi
* Priklad:

* Agent ma mapu arealu, je na nezname pozici, ale dokaze urcit, jestli je ve sméru
kazdé svetové strany prekazka nebo volno

1. krok (NWS)

@

Akce: posun se na vychod

¥

2. krok (NS)
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| Dékuji za pozornost! I

Dynamic Programming for Novice

BRUTE-FORCE DYNAMIC |
SOL-UT1ON: PROGRAMMING SELUNG ON ERAY:
n. O (nzzn)
STILL WORKING
ON YOUR ROUTE?
\

~

SHUT THE

HEW VP

e https://ksp.mff.cuni.cz/encyklopedie/zakladni-algoritmy/
e https://www.synebo.io/blog/the-anatomy-of-dynamic-programming-with-codes-and-memes/
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