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Automobil je vlastne zI€ pomenovanie. Auto sice
netreba t'ahat’, ale treba ho riadit’ a preto nazvat’ ho
,,samochod‘ bolo dost’ odvazne (zaslizi si skOr nazov
,,bezkonochod** = sans-cheval-mobil). Nepochybne ale
pride doba ked’ auta nebudu potrebovat’ ani vodica.



hoci aj renomovani tvorcovia sci-fi to asi pokladaju za
narocnejsSiu ulohu nez skonsStruovat’ androida-gigola. Tak zlé to
ale hadam nebude...



... a an1 nebude. Takmer kazda automobilka uz disponuje
vlastnym vyskumnym programom, ktory je zamerany na
CiastoCné ciele tejto ulohy.

vedie k tomu hlavne znizovanie
ceny senzorov, napr. digitalnych
kamier.

Mali sme prilezitost’ zapojit’ sa do projektu DENSO
CORPORATION v ktorom 1Slo o pouzitie jednej digitalne;j
kamery na rozpoznavanie chodcov z auta s dorazom na
rieSenie problému zdkrytu s cielom predikcie nebezpecnych
situdcii.



Biomimeticky pristup

snazili sme sa problém rieSit’ sposobom, akym si1
predstavujeme, Ze sa ries1 v nasej mysli

e komplexnost rieSenia
e praca v realnom Case
e predstava o mysh

e technolOgia na modelovanie tejto predstavy



Komplexnost’

hV4

<recognition>
<object type="‘pedestrian’ key=132">
<rectangle2D x1=522" y1=290" x2=551" y2=*376’/>
<speed2D dx=‘0" dy=0’/>
<position3D x=2.12" y=*0" z=8.54’/>
<size3D dy=°‘1.67"/>
<speed3D dx=‘0" dy="0" dz="0"/>
</object>
</recognition>
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Predstava o mysh a jej
modelovanie

e za predstavu o mysli sme zvolili Minského
societny model mysle

e a za technoldgiu na jeho implementaciu agentovo-
orientované programovanie (programovanie
motivované multiagentovymi systémami)



Multi-agentové systémy

oblast’ zaoberajuca systémami, ktoré sa vyznacuju
Specifickym druhom modularity

Tato modularita je postavena na distribucn a
decentralizacii. Systém sa tu sklada z modulov,
ktoré€ nazyvame agentmi. Agent sa vyznacCuje
schopnostou:

e konat’ nezavisle na ostatnych agentoch

e komunikovat’ s nimi spdsobom, ktory tuto
autonomnost’ nenarusa



Multi-agentové systemy (MAS)

e Typickou ukazkou MAS je napr. robosoccer: Aky program
vlozit’ do jednotlivych robotov aby vyhrali zapas ?




Povaha agenta

e VSimnime si, Zze do takéhoto robota budeme
vkladat’ program tvaru

Sense
Select
Act

e kod agenta je vykonavany v jeho vlastnom vlakne

e vlakno je potrebné blokovat’ (Casovac, spust’ac)



,wlaby* a ,.s1lny* agent

JInteligencia®™ je JInteligencia®™ povstava z
zabezpecena Specialnou interakcie agentov bez
sucCiastkou v agentovi Specialnych suciastok
Siln€ agenty Slabé agenty
(Inteligentné agenty) (reaktivny agenty)

(Deliberativne agenty) (emergencia)



Komunikacia medzi agentami

e aze agenty budu vzajomne komunikovat’ a to
bud’ priamo, alebo nepriamo cez nejaku ,,Ciernu
tabul'u* (blackboard, space)




Agentovo - orientované
programovanie (AOP)

e Poznatky o danom druhu
modularity ziskané€ na
takychto distribuovanych
systémoch je mozné
generalizovat’ a aplikovat’
aj pre tvorbu akychkol'vek
systémov.

e Techniky, ktoré toto
realizuju nazyvame
Agentovo-orientovanym
programovanim
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Agent-Space

e z moznych implementacii AOP sme si
samozrejme:) zvolill td svoju a to architektaru
agent-space. Vyznacuje sa tym, Ze stavia na
slabych agentoch a nepriamej komunikaci v
realnom Case, priCom nastavuje detaily tejto
komunikacie natol’ko Sikovne, ze komunikaciu
medzi dvomi agentami mozno vzdy infiltrovat
inym agentom. Vd'aka tomu je mozné vyvijat
systém inkrementalne zdola — nahor (Brooks).



package com.microstepmis.agentspace.demo; l | k é 21( a
import com.microstepmis.agentspace.*;

public class Agentl extends Agent { public class Agent2 extends Agent {
inti=0; int i;
public void init(String[] args) { public void init(String args[]) {
attachTimer(1000); attachTrigger(''a");
} }
public void senseSelectAct() { public void senseSelectAct() {
System.out.println(''write: ''+i); i = (Integer) read(''a',-1);
write("'a' i++); System.out.println(''read "'+i);
} }
} }

public class Starter {
public static void main(String[] args) {
new SchdProcess(''space',' com.microstepmis.agentspace.SpaceFactory'',new String[]{""'DATA'"});
new SchdProcess(''agentl'",' com.microstepmis.agentspace.demo.Agentl' ,new String[1{});
new SchdProcess(''agent2'",' com.microstepmis.agentspace.demo.Agent2'', new String[]{});

}
}



Rozpoznavanie chodcov

PEDESTRIAN RECOGNITION SYSTEM
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anticipated pedestrians




on-fly candidates

name ofc/ped124 ofc/ped54 ofc/headl ofc/obj13

head?
[234,247]

mark pedestrian?

[202,113]

pedestrian?

[234,114]

entity?
[99,201]
45

position

size

ant/ped1 ant/ped2

[10, 2, 3.4] [-1,0,0] 1.8
[202,113] [-1,2] 200
id: 12

[9.5, 2, 3] [0,0,1] 1.65
[234,247] [1,0] 200
id: 14

anticipated pedestrian



tracking

pedestrian
trackers

¥

anticipators

anticipated
pedestrians

relation
detectors

Jfollowed
pedestrians

on-fly
candidates

head

trackers

anticipated
entities

C

Jollowed

entities

ar

Y followed
cars

_________

anticipated
cars

__extension
of model



Vysledky

* nenechajte sa oklamat’ zdanlivou kvalitou:
— on-fly kandidati sa v hom ruCne vybrani
— konStanty su nastavené pre konkrétne video
— Cas je 1000 krat spomaleny

— chodci v scéne su dostatoCne rozdielni
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