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هوش مصنوعي



)intelligent(عامل هاي هوشمند 
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عامل ها

در تعريف هوشمندي) rationality(مفهوم عقلانيت �
عامل هاي هوشمند�

و  درك مي كند حسگر هاخود را توسط  محيطهر چيزي كه : عامل�
كنش انجام مي دهددر آن  محرك هاتوسط 
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عامل ها

نمونه ها�
انسان�

چشم ها، گوش ها، ساير قواي حسي: حسگر ها�

...دست ها، پاها، تارهاي صوتي و : محرك ها�

ربات�
دوربين، حسگرهاي مادون قرمز: حسگر ها�

انواع موتورها: محرك ها�

نرم افزار�
ضربات كليد، محتويات فايل، بسته هاي شبكه: حسگر ها�

نماياندن در صفحه نمايش، نوشتن فايل ها و فرستادن بسته هاي شبكه: محرك ها�
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مفاهيم -عامل ها 

)percept sequence(دنباله ي ادراكي �

كنش ها فقط بر اساس دنباله ادراكي ملاحظه شده تا لحظه كنوني و نه مشاهدات  �
آينده

هر دنباله ادراكي را به يك كنش مي نگارد): agent function(تابع عامل �
�:�∗

→ �

يك نمايش بيروني از نحوه عملكرد عامل): tabulated(نمايش جدولي �

توصيف انتزاعي�

يك پياده سازي واقعي از عملكرد عامل  ):agent program(برنامه عامل �
كه در يك سيستم فيزيكي اجرا مي شود
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عامل ها

دنياي جاروبرقي: مثال�

]مكان، وجود آلودگي: [دريافت ها�

}حركت به چپ، حركت به راست، مكش{: كنش ها�
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عامل ها

نمايش جدولي تابع عامل–جاروبرقي دنياي �
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عامل ها

يك نمونه برنامه عامل–دنياي جاروبرقي �
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عامل هاي معقول

را انجام دهد كار درستعاملي معقول است كه �
منجر شود )desirable(انجام دنباله اي از كنش ها كه به نتيجه مطلوب �

)performance measure(نياز به يك معيار كارايي �

به ارزيابي يك دنباله از حالت هاي محيط مي پردازد�

نگاه به هدف در مقابل نگاه به مسير دستيابي به هدف�

  ممكن ادراكي دنباله ي هر براي كه است معقول عاملي :تعريف�

 كارايي ميزان به منجر مي رود انتظار كه كند انتخاب را كنشي
 هرگونه و ادراكي دنباله ي از آمده بدست شواهد اساس بر بيشينه

.شود عامل دروني دانش
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عامل هاي معقول

مثال در دنياي جاروبرقي�
]مكان، وجود آلودگي: [دريافت ها�

}حركت به چپ، حركت به راست، مكش{: كنش ها�

يك امتياز به ازاي هر مربع تميز در يك واحد زماني: معيار كارايي�

، مكش مربع را  )شامل دو مربع(ساختار محيط : دانش دروني يا پيش فرض�
تميز مي كند، مربع ها پس از تميز كردن كثيف نمي شوند، اگر عامل در مربع  

برده و ) راست(عامل را به مربع چپ ) راست(باشد حركت به چپ ) چپ(راست 
در غير اينصورت حركت نمي كند

تابع عامل معرفي شده يك عامل معقول را نشان مي دهد�
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عامل هاي معقول

اشتباهات�
)omniscient(داناي كامل ≠ عامل معقول �

تأثير كنش ها هميشه مطابق انتظار نيست�

تفاوت كارايي مورد انتظار و كارايي واقعي�

سهل انگاري≠ عقلانيت �
گردآوري اطلاعات و اكتشاف�

يادگيري يا دانش پيش فرض�

خودمختاري�
قابليت وفق پذيري�

به سمت استقلال از دانش پيش فرض�
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)Task Environment(محيط كاري 
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كاريمحيط 

شناسايي مسأله: پيش نياز طراحي عامل هاي معقول�

از يك مسأله PEASتوصيف �
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)Performance(كارايي �
)Environment(محيط �

)Actuators(محرك ها �
)Sensors(حسگرها �

راننده خودكار تاكسي: مثال�



ويژگي ها–كاري محيط 

بر اساس ويژگي ها) مسائل(دسته بندي محيط ها �

مشاهده پذيري كامل يا جزئي�
آيا حسگرها تمامي جنبه هاي محيط كه مرتبط با عملكرد عامل هستند را در  �

هر لحظه از زمان رصد مي كنند؟

)حافظه( حالت درونيعدم نياز به  ←مشاهده پذيري كامل �

تك عاملي يا چندعاملي�
آيا عوامل ديگري نيز در محيط فعاليت دارند؟�

موجوديت هايي كه رفتار عامل در عملكرد و معيار  : نحوه شناسايي عوامل ديگر�
كارايي آنها تأثير گذار است
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ويژگي ها–محيط كاري 

ادامه -چندعاملي تك عاملي يا �
)cooperative(يا تعاوني ) competitive(محيط هاي رقابتي �
ارتباط به عنوان يك عملكرد عقلانينياز به برقراري �

قطعي يا تصادفي�
آيا حالت بعدي محيط را مي توان تنها از روي حالت فعلي و عملكرد عامل  �

بدست آورد؟
)uncertainty(عدم قطعيت �

احتمالات�

يا متوالي) episodic(قسمت به قسمت �
آيا حالات محيط قابل تقسيم به واحد هاي مستقل از هم در بستر زمان است؟�
تأثيرات بلندمدت براي عملكردهاي كنوني در محيط هاي متوالي�
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ويژگي ها–محيط كاري 

ايستا يا پويا�
عامل مي تواند تغيير كند؟) تصميم گيري(آيا محيط در فاصله بين ادراك و كنش �

اگر گذشت زمان فقط در معيار كارايي محيط تأثير گذار : محيط هاي نيمه پويا�
)بازي شطرنج با ساعت: مثال(باشد 

گسسته يا پيوسته�
حالت ها، زمان، ادراك ها و كنش ها�

شناخته شده يا ناشناخته�
بيشتر به دانش عامل يا طراح از محيط برمي گردد�

شناخته يا ناشناخته بودن با مشاهده پذيري تفاوت دارد�

نياز به يادگيري براي تصميم گيري درست�
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ويژگي ها–محيط كاري 

مثال�

وجود پياده سازي برخي محيط ها در وب سايت كتاب�
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ساختار عامل ها
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ساختار عامل ها

)نحوه پياده سازي عملكرد(به نگاه دروني ) رفتار(حركت از نگاه بيروني �

معماري+ برنامه = عامل �
معماري شامل حسگرها و محرك ها و در واقع ارتباط دهنده برنامه با محيط �

است

در نظر گرفته شده) skeleton(شالوده �
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ساختار عامل ها

مبتني بر تابع عملكرد عامل: يك طراحي ساده�

پياده سازي ساده�

نياز به داشتن جدول كامل عملكرد عامل براي هر دنباله ادراكي�

�∑ � ��

حالت ممكن ���
ادراك هاي ممكن را نشان دهد Qوقتي  Tبراي دوره زماني �
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انواع عامل ها

)simple reflex(عامل هاي واكنشي ساده �
تصميم گيري فقط بر اساس ادراك فعلي�

)كنش–شرط (آنگاه –استفاده از قوانين اگر �
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انواع عامل ها

عامل هاي واكنشي ساده�

شوندممكن است با عدم امكان تصميم گيري مواجه �
مشاهده پذيرمناسب براي محيط هاي كاملاً �

استفاده از شانس مي تواند در برخي موارد راه گشا باشد�

22



انواع عامل ها

)model-based reflex(عامل هاي واكنشي مبتني بر مدل �

به خاطر سپردن بخشي از محيط كه در حال  : استفاده از يك حالت دروني�
حاضر توسط عامل ديده نمي شود

دانش عامل در مورد محيط: مدل�

دو نوع دانش دروني�
نحوه تغيير محيط مستقل از عامل�

قوانين ناظر به محيط�

نحوه تأثير كنش هاي عامل بر محيط�
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انواع عامل ها

)model-based reflex(عامل هاي واكنشي مبتني بر مدل �
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انواع عامل ها

عامل هاي مبتني بر مدل�
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انواع عامل ها

)goal-based(عامل هاي مبتني بر هدف �

اطلاعات در مورد حالت فعلي براي تصميم گيري كافي نيست�

)هدف(نياز به اطلاعاتي در مورد حالات مطلوب �

نحوه رسيدن به حالت مطلوب از حالت فعلي هميشه مشخص نيست�

استفاده از جستجو و برنامه ريزي در انتخاب كنش ها�
در نظر گرفتن آينده�

تبعات كنش ها در حالات مختلف�

انعطاف پذيري بيشتر نسبت به عامل هاي واكنشي�
تطابق با محيط هاي مختلف�

سرعت عمل پايين تر�
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انواع عامل ها

)goal-based(عامل هاي مبتني بر هدف �
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انواع عامل ها

)utility-based(عامل هاي مبتني بر سودمندي �

استفاده از ميزان سودمندي حالت هاي مختلف بجاي هدف بودن يا نبودن آنها�
وجود چندين هدف غيرقطعي�

هدف هاي متناقض�

از معيار كارايي در عامل) internalization(تابع سودمندي يك بومي سازي �
استمنظور سودمندي مورد انتظار �

سادگي بيشتر در طراحي عامل هاي معقول�
در محيط هاي غيرقطعي�

نزديكي بيشتر به تعريف عامل معقول�
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انواع عامل ها

)utility-based(عامل هاي مبتني بر سودمندي �
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انواع عامل ها

عامل هاي يادگير�
Alan Turingايده هاي اوليه از �

فرآيند تغيير مؤلفه هاي عامل براي وفق دادن آنها بر حسب : يادگيري�
بازخوردياطلاعات 

طراحي سريعتر�

رقابت پذيري بيشتر عامل ها در محيط هاي ناشناخته�

چهار مؤلفه اصلي�
مكانيسم داخلي عامل–مسئول انتخاب كنش ها : واحد كارايي�

مسئول بهسازي: واحد يادگيري�

بررسي عملكرد عامل از ديد بيروني: نظارت�

)جستجو: مثال(مسئول پيشنهاد كنش هاي جديد : مولد مسأله�
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انواع عامل ها

يادگيرعامل هاي �
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نمايش دانش در عامل ها

سطوح مختلف پيچيدگي نمايش دانش �

دانش حالت هاي محيط به شكل واحدهاي ريز: نمايش تجزيه ناپذير1)

دانش حالت هاي محيط به شكل مجموعه اي از  : نمايش فاكتوربندي شده2)
صفات و متغيرهاي داراي مقدار

امكان وجود صفات مشترك در حالت هاي متفاوت�

امكان نمايش عدم قطعيت�

بيان ارتباطات بين اشياء در دانش حالت هاي محيط: نمايش ساختار يافته3)

)expressive(افزايش توان بيان در زبان هاي رساتر �

موجزتربيان امكان �

پيچيده ترو استدلال يادگيري �
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نمايش دانش در عامل ها

سطوح مختلف نمايش دانش�

33



جمع بندي

عامل ها�
دنباله ادراكي، تابع عملكرد، برنامه عامل: تعاريف مربوطه�

تعريف رسمي عامل معقول�

براي محيط كاري PEASتوصيف �

ويژگي هاي محيط كاري�

واكنشي ساده، واكنشي مبتني بر مدل،  : طراحي هاي پايه براي عامل ها�
مبتني بر هدف، مبتني بر سودمندي، عامل هاي يادگير

سطوح نمايش دانش در عامل ها�
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