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Plano de Curso

Referéncias:

@ Russell, S. J.; e Norvig, P. Artificial Intelligence: A Modern
Approach. Campus, 3st ed., 2013.

Figura 1: Russell e Norvig (2013)
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Plano de Curso

Referéncias:

@ Russell, S. J.; e Norvig, P. Artificial Intelligence: A Modern
Approach. Campus, 2st ed., 2004.

Stuart Russell
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Figura 2: Russell e Norvig (2004)
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Plano de Curso

Referéncias:

@ Sutton, R.; e Barto, A. Reinforcement Learning: An Introduction.
Cambridge, MA: MIT Press, 2nd edition, 2018

Figura 3: Sutton e Barto (2018).
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Plano de Curso

Referéncias:

@ Silva, I.D.; Spatti, D.H.; e Flauzino, R.A. Redes neurais artificiais
para engenharia e ciéncias aplicadas. Artliber, 2nd edicao, 2016.

Figura 4: Silva et al (2016).
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Referéncias:

@ Hines, W.W.; Montgomery, D.C.; Goldsman, D.M; e Borror, C.M.
Probabilidade e Estatistica na Engenharia. 42 edicao, LTC, 2006.

Figura 5: Hines et al (2006).
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Referéncias Complementares:
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Referéncias Complementares:
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Introducao

Inteligéncia Artificial - Definigoes:

Pensando como um humano |

“O novo e interessante esfor¢o para fazer os computadores
pensarem (...) mdquinas com mentes., no sentido total e
literal.”

(Haugeland, 1985)

“[Automatizacao de] atividades que associamos ao
pensamento nunano, atividades como a tomada de decisdes,
a resolucéo de problemas. o aprendizado...” (Bellman,
1978)

Figura 6: 1A - Pensando como um humano. Fonte: Russell e Norvig (2013).
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Introducao

Inteligéncia Artificial - Definigoes:

Agindo como seres humanos

“A arte de criar maquinas que executam fimgdes que exigem
inteligéncia quando executadas por pessoas.” (Kurzweil,
1990)

“O estudo de como os computadores podem fazer tarefas
que hoje sdo melhor desempenhadas pelas pessoas.” (Rich
and Knight, 1991)

Figura 7: 1A - Agindo como seres humanos. Fonte: Russell e Norvig (2013).

Prof. André Luiz C. Ottoni UFRB 13/32



Introducao

Inteligéncia Artificial - Defini¢des:

“O estudo das faculdades mentais
pelo uso de modelos
computacionais.” (Charmak e
McDermott, 1985)

“0 estudo das computagdes que
tornam possivel perceber,
raciocinar e agir.” (Winston, 1992)

Figura 8: 1A - Pensando racionalmente. Fonte: Russell e Norvig (2013).
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Introducao

Inteligéncia Artificial - Definigoes:

Agindo racionalmente

“Inteligéncia Computacional é o
estudo do projeto de agentes
inteligentes.” (Poole et al.. 1998)
“Al.. esta relacionada a um
desempenho inteligente de
artefatos.” (Nilsson, 1998)

Figura 9: IA - Agindo racionalmente. Fonte: Russell e Norvig (2013).
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Introducao

Inteligéncia Artificial - Teste de Turing:

@ Proposto por Alan Turing (1950)".
@ Um humano aplica um teste e perguntas e respostas.

@ A maquina passa no teste se:

@ 0 aplicador ndo descobrir se as respostas foram feitas por uma
pessoa ou um computador.

"Dica de filme: O Jogo da Imitacdo (2014)
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Introducao

Teste de Turing: - Capacidades desejaveis da maquina:
@ Processamento de Linguagem Natural:
@ permite comunicagao.
@ Representacido de Conhecimento:
@ para armazenar informacoes.
@ Raciocinio Automatizado:
e tomada de deciséo.
@ Aprendizado de Maquina:
o sistema adpativo.
o detectar, explorar padrodes e o ambiente.

@ Qutras: Visdo computacional, controle de sensores e atuadores.

Prof. André Luiz C. Ottoni UFRB 17/32



Agentes Inteligentes

@ Sensores: possibilita perceber o0 ambiente.
@ Atuadores: possibilita agir no ambiente.

Figura 10: Robo Movel Autdbnomo: Percepgao-Decisdo-Agdo
Fonte: WOLF, Denis F. et al. Intelligent Robotics: From Simulation to Real World
Applications
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Agentes Inteligentes

@ Funcao do agente:
e Mapeia qualquer sequéncia de percepcdes em agoes.
e Define o comportamento do agente.

@ Agente Racional:

o Aquele que faz tudo certo.
e Deve selecionar uma acao que se espera que venha maximizar
sua medida de desempenho.
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Agentes Inteligentes

Racionalidade - fatores:
@ Medida de Desempenho: define o critério de sucesso.
@ Conhecimento prévio sobre o ambiente.
@ As acoes que podem ser executadas.
@ A sequéncia de percepcoes até o momento.
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Agentes Inteligentes

Natureza dos ambientes

@ Ambientes de tarefas: “problemas” para 0os quais 0s agentes
sao as solugdes.
@ Especificagbes do ambiente de tarefa para o projeto de agentes:
e Desempenho.
Ambiente.

Atuadores.
Sensores.
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Agentes Inteligentes

Exemplo de Ambiente de Tarefa

Tipo de Medida de .
po Ambiente Atuadores Sensores
agente desempenho
. Estradas, outros L .
Viagem segura. tinos de Diregio, Cameras, sonar.
Motorista || rapida, denfro da u‘péfe o acelerador, velocimetro, GPS,
de taxi lei, confortavel, €0 freio, sinal, hodémetro, acelerdmetro,
. pedestres, . ‘
maxinuzar lucros . buzina, visor || sensores do motor, teclado
clientes
Figura 11:
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Ambiente de Tarefa para uma taxi automatizado. Fonte: Russell e
Norving (2013).
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Agentes Inteligentes

Exemplo de Ambiente de Tarefa

Tipo de Medida de

- Ambiente Atuadores Sensores
agente desempenho

. Paciente . Exabir perguntas, Entrada pelo teclado
Sistema de , Paciente. peLe . P

S saudavel, . testes, diagnosticos, | para sinfomas,
diagnostico o hospital,

C 3 nummizar . tratamentos, descobertas, respostas
médico equipe PN .

custos indicagdes do paciente

Figura 12: Ambiente de Tarefa para sistema de diagndstico médico. Fonte: Russell
e Norving (2013).
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Agentes Inteligentes

Exemplo de Ambiente de Tarefa

Robé de I;oercilztjlsgzl;ll Correla
selecdo de pegt

transportadoral Braco e mao
pecas bandejas

Camera, sensores
com pecas; articulados angulares articulados
corretas bandejas

Figura 13: Ambiente de Tarefa para um rob6 de selegédo de pegas. Fonte: Russell
Norving (2013).
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Agentes Inteligentes

Exercicio
1) Fornecga as especificacdes de ambiente de tarefa (agente,
desempenho, ambiente, atuadores e sensores) para as seguintes
atividades:

@ Ar-condicionado.

@ Robd jogador de futebol.

@ Casa automatizada.

@ Veiculo autdbnomo.

@ Semaforo inteligente.
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Agentes Inteligentes

Propriedades de Ambientes de Tarefas

@ Completamente Observavel x Parcialmente Observavel.
@ Agente Unico x Multiagente.

@ Deterministico x Estocastico.

@ Episodico x Sequencial.

@ Discreto x Continuo.

@ Conhecido x Desconhecido.
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Agentes Inteligentes

Propriedades de Ambientes de Tarefas

@ Completamente Observavel

Sensores: permitem acesso ao estado completo do ambiente.
Deteccao de todos os aspectos que sao relevantes para a tomada
de decisao.

Parcialmente Observavel:

Sensores imprecisos.

Partes dos estados estao ausentes.

Ex.: Rob6 aspirador de pé com sensores locais.

@ Inobservavel: sem sensores.
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Agentes Inteligentes

Propriedades de Ambientes de Tarefas
Agente Unico x Multiagente

@ Veiculo autbnomo

e Agente unico.
e Se considerar os outros veiculo como agentes: multiagente.
e Multiagente cooperativo: cooperar para evitar colisoes.

@ Ambiente Xadrez

e Cada jogador busca maximixar sua medida de desempenho.
o Multiagente Competitivo.

@ Futebol de robos

o Multiagente Cooperativo.
o Multiagente Competitivo.
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Agentes Inteligentes

Propriedades de Ambientes de Tarefas

@ Deterministico

e O proximo estado do ambiente é determinado apenas pelo estado
atual e pela acao executada.

Estocastico:

Situagoes reais.

Incerteza quantificada por probabilidades.
Ex.: transito.
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Agentes Inteligentes

Propriedades de Ambientes de Tarefas
@ Episddico
e O episodio seguinte nao depende de agdes executadas em

episddios anteriores.
o Ex.: Classificar pecas defeituosas em uma linha de montagem.

Sequencial:
A decisao atual pode afetar decisdes futuras.
Exs.: Xadrez, dirigir um veiculo.

@ Ambientes episodicos sao mais simples.
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Agentes Inteligentes

Propriedades de Ambientes de Tarefas: Discreto x Continuo.
@ Estado do ambiente.
@ Tempo.
@ Percepcoes.
@ Acoes.
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Exercicio

Exercicio
2) Pesquise um artigo cientifico com a aplicagao de agentes
inteligentes e forneca:

@ Descricao das principais caracteristicas do artigo.

@ Especificacdes de ambiente de tarefa (agente, desempenho,
ambiente, atuadores e sensores).

@ Propriedades de ambientes de tarefas (Ex.: Completamente
Observavel, multiagente, determistico...). Explicar.

@ Apresentar a referéncia completa.
Exemplos de possiveis bases de congressos:
@ Simpdésio Brasileiro de Automagcao Inteligente (SBAL).
@ Congresso Brasileiro de Automatica (CBA).
@ Brazilian Conference on Intelligent Systems (BRACIS).
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