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¾d³©³¬ÂG0 čAgent

agentem

LATIN

nominative agens

effective, powerful

agere

LATIN

present participle

Act, doing

agent

MID. ENGLISH

late 15c.

someone or something 

that produces an effect

http://www.etymonline.com/index.php?term=agent
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﹏﹞1︻ ¿FÃ\³O³﹞  `\ ·﹋ Ei0wÂV﹞  ª1N±0 `1﹋]½\ ¿﹞Ċ
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﹏﹞1︻

AGENT

Agent

E
n

v
iro

n
m

en
t

Sensors

Actuators

Percepts

Actions

?

 ﹏﹞1︻ÀcÂS  ·﹋ Ei0

wÂV﹞  b0 0`﹅Ãay À1½a﹍hW  \³[ک`\ ]°﹋ Á﹞  ²

 b0 gBi﹅Ãay À1½a﹎ k°﹋  \³[À²`  ®2k°﹋  ª1N±0]½\ Á﹞Ċ
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﹝1Jل

f0³W ·±1﹎ M°C č ² j³﹎ ċ«lSĊĊĊ a﹍hW
¿±1h±0 ﹏﹞1︻

Human agent ² ®1?b ċ1C ² Ei\ĊĊĊ a﹎ k°﹋

 ċ¯Â?`²\<1Ã ·¨q1﹁  ² c﹞a﹇ ®²\1﹞ĊĊĊ a﹍hW
 ﹏﹞1︻D1?²`

Robotic agent ² `³G³﹞ĊĊĊ a﹎ k°﹋

¾0 ·©1>±\  b01½ EÂ? a﹍hW
﹏﹞1︻ ¾`0c﹁0 ªa±

Software agent¾0 ·©1>±\  b0¾1½ EÂ? ¶]m ]﹋ a﹎ k°﹋

 ª³¼﹀﹞﹏﹞1︻ ¾0 ·¨Âi²  ¾0a?¾ ·︺©1x﹞ Ei0 ¿︻³°p﹞ j³½Ċ

¾]°? «Âh﹆G  ·? 1Âm0Ğ﹏﹞1︻ ĝ ²Ğ﹏﹞1︻aÂ︾ ĝEi0 Ei`\1± Ċ

 ¾cÂS a½ T0ay ¶1﹍± f1i0 a?]±0³G ¿﹞  ﹉ÃĞ﹏﹞1︻ ĝ]m1?Ċ
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0\`0﹋¿ \±<1©· ¾0\`0ک ² 

p

ċ¾1½ ¾\²`²  a½ `\ ﹏﹞1︻ ¿﹋0`\0¾ ·|V© Ei0 ¶]m ¶\0\Ċ (percept)0\`0ک 

p

¾ ·©1>±\  ¿﹋0`\0(percept sequence) ċ¾ ·RZÃ`1G  ﹏﹞1﹋¾ ·¬½ Ei0 ¶\a﹋ 1﹝﹏ \`ک︻ ·﹋ Ei0 ¿Ã1½cÂSĊ

p p p pp p p p

t

�

 ċ﹏﹞1︻ wi³G ·|V© a½ `\ k°﹋ <1ZF±0

]±0³G ¿﹞  ﹏﹋ ·?¾ ·©1>±\ ċ]m1? ·Fh?0² ·|V© ®2 1G ¶]m ¶]½1l﹞ ¿﹋0`\0

EhÂ± ·Fh?0² ċEi0 ¶\a﹊± 2® `0 \`ک ·|V© ®2 1G ·﹋ ¾cÂS QÂ½ ·? 1﹞0Ċ
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﹏﹞1︻ ︹?1G

AGENT FUNCTION

 1? ċ﹏﹞1︻ `1F﹁`﹏﹞1︻ ︹?1G  ︿Âq³G\³m ¿﹞ ·﹋

 a½¾ ·©1>±\  ¿﹋0`\0 ﹉Ã ·? 0` ¶]m ¶\0\k°﹋  Em1﹍±]½\ ¿﹞Ċ

¾ ·︻³¬N﹞ ¾ ·¬½  

¾1½ ·©1>±\ ¿﹋0`\0

¾ ·︻³¬N﹞ ¾ ·¬½  

¾1½ k°﹋ ﹏﹞1︻

﹏﹞1︻ ︹?1G
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¾ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻

AGENT PROGRAM

¾ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻ ¿﹊ÃcÂ﹁ ¾`1¬︺﹞ ﹉Ã ¾²` a? 0` ﹏﹞1︻ ︹?1G ċ¾b1i ¶\1ÂC  0aO0 ²]°﹋ ¿﹞Ċ

¾ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻

Agent Program

¾ ·RZÃ`1G 

¿﹋0`\0

0Ě¾0 ·|V©ę\`0ک 

Percept

k°﹋

Action



12هوش مصنوعی

P
re

p
a

re
d

 b
y

 K
a

z
im

 F
o

u
la

d
i  

| 
  

S
p

ri
n

g
 2

0
1

7
  

| 
 3

rd
E

d
it

io
n

 1? ﹏﹞1︻ ︹?1G E>h±¾ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻

¾ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻

Agent Program

﹏﹞1︻ ︹?1G

Agent Function

¿﹞1¬t±0 «hN﹞ . (concrete) \aN﹞ . ¿︻0cF±0(abstract)

¾\²`² č 0¾0\`0ک ·|V©¾\²`² č ﹉Ã¾ ·©1>±\ ¿﹋0`\0

¾`1¬︺﹞ ﹉Ã ¾²` 0aO0 ﹏?1﹇
-

 ċ﹏﹞1︻ ︹?1G ﹉Ã]±0³G ¿﹞  ]°S¾ ·﹞1±a? m1? ·Fm0\ ﹏﹞1︻]Ċ ċ﹏﹞1︻ ︹?1G ﹉Ã ¯﹊¬﹞¾ ·﹞1±a? ]m1? ·Fm0]± ﹏﹞1︻Ċ

¿hÃ³± ·﹞1±a?¿u1Ã`

¾b1i ¶\1ÂC ]°﹋ ¿﹞
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1J﹞ č ¾1Â±\¿﹇a?²`1Oل

VACUUM-CLEANER WORLD

®1﹊﹞ ®2 ¾0³FV﹞ ċ﹏﹞1︻ ®1﹊﹞

e.g.   [A, Dirty]

¾1½ E﹋aW ﹏﹞1︻ ¯﹊¬﹞

Left, Right, Suck, NoOp

﹏﹞1︻¿﹇a?²`1O

1½ k°﹋

Actions

0\`0ک ½1

Percepts
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 ﹏﹞1︻ ﹉Ã¿﹇a?²`1O

A VACUUM-CLEANER AGENT

﹏﹞1︻ ︹?1G č²ل]O =©1﹇ `\

﹏﹊l﹞ čĈ\a﹋ aC ]Ã1? ·±³﹍S 0` ²ل]O ¯Ã0
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1J﹞ č ¾1Â±\¿﹇a?²`1Oل

¾ ·﹞1±a?  ﹏﹞1︻Ě]﹋ =©1﹇ `\ę
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wÂV﹞ a? ﹏﹞1︻ aÂK5G

¾1½ k°﹋  . ﹏﹞1︻¾1½ E©1W wÂV﹞

﹏﹞1︻

Agent

wÂV﹞

Environment

1½ k°﹋

actions

1½ E©1W

states

1 2 3 n

1 2 3 n
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`³Âi±1ل︻1﹝﹏ 

RATIONAL AGENT

=Ãa﹆G ²0ل čĎ<³[ `1F﹁`

 I︻1? ·﹋ ¾`1F﹁`¯ÃaFlÂ? EÂ﹆﹁³﹞ ³m ﹏﹞1︻\Ċ

³Âi`  č±1ل︻1﹝﹏ 

Á¨﹞1︻  `1F﹁` ·﹋<³[  ª1N±0]½\ Á﹞Ċ

 ¾0a? ¿m²` ·? b1Â±¾aÂ﹎ ¶b0]±0 EÂ﹆﹁³﹞

Ě¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ę
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¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

PERFORMANCE MEASURE

®\³? <³[ `1Â︺﹞

Ğ ¯F﹁a﹎ a|± `\ 1? ¿?1Ãb`0 `1Â︺﹞¾1½]﹞2 ¿C ﹏﹞1︻ ®2 `1F﹁`ĝ

 f1i0 a? wÂV﹞ ﹉Ã `\ ﹏﹞1︻ a½¿Ã1½ 0\`0ک  E﹁1Ã`\ ·﹋]°﹋ ¿﹞ b0 ·©1>±\ ﹉Ã ċ1½ k°﹋  ]Â©³G¿﹞]°﹋ Ď

¾ ·©1>±\ ¾1½ k°﹋  =O³﹞ ċ﹏﹞1︻¾0 ·©1>±\  b0¾1½ E©1W  wÂV﹞\³m ¿﹞č

 ¯Ã0 a﹎0¾ ·©1>±\ ¾1½ E©1W  ċwÂV﹞<³¨x﹞  ċ\³?¶1﹎ ®2 Ei0 ¶\a﹋ ﹏¬︻ ¿?³[ ·? ﹏﹞1︻Ċ

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

 ®1l± 0` ﹏﹞1︻ ﹉Ã `1F﹁` EÂ﹆﹁³﹞ ®0cÂ﹞]½\ ¿﹞Ċ

 ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ `\ ®\³? <³¨x﹞ ª³¼﹀﹞1pW0 \³m ¿﹞č

 b0  ·©1>±\ a½ ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞¾1½ E©1W  ¿?1Ãb`0 0` wÂV﹞°﹋ ¿﹞]Ċ

a﹋_G č ċ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ `\¾1½ E©1W  ·± ċEi0 «¼﹞ wÂV﹞¾1½ E©1W ﹏﹞1︻

 f1i0 a? 0` ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ ¿°︺Ã wÂV﹞ `\ ·R±2«Â½0³[ ¿﹞  ¿W0ay«Â°﹋ ¿﹞ċ 

 a﹊﹁ ·R±2 f1i0a? ·±«Â°﹋ ¿﹞ ]½]? ª1N±0 ]Ã1? ﹏﹞1︻Ċ
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¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

D1|W﹑﹞

¿°½^ ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Subjective Performance Measure

¿°Â︻ ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Objective Performance Measure

²0 ¿?1Ãb`0 ¾0a? ﹏﹞1︻ \³[ ¿pZm a|± ﹏﹞1︻ ¿?1Ãb`0 ¾0a? wÂV﹞ a|±Ě ² T0ay wi³G¾ ¶]±b1i ﹏﹞1︻ę

﹏﹊l﹞ č Yi1C ﹏﹞1︻ Ei0 ¯﹊¬﹞¶]°°﹋ ¶0a¬﹎ ]½]? ¶1>Fm0 ²EÃc﹞ č ﹏﹞1︻]±0³G ¿¬± ¿﹎\1h? ]½]? =Ãa﹁ 0` wÂV﹞Ċ

﹏﹊l﹞ č]½]? Yi1C ]±0³F± ﹏﹞1︻ Ei0 ¯﹊¬﹞EÃc﹞ čEhÂ± ﹏﹞1︻ \³[ b0 kiaC ·? ¾b1Â±

 ¾0a? E?1K ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ ﹉Ã¾ ·¬½ 1½ ·﹀Â}²  ²¾ ·¬½ 1½ ﹏﹞1︻ \`0]± \³O²č

]°﹋ aÂ?]G 0` ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ ċwÃ0am 1? =i1°F﹞ ]Ã1? T0ayĊ

¾ ·hÃ1﹆﹞ ¿°½^ ² ¿°Â︻ ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

aÂ︽F﹞ č﹏﹞1︻ \³[ wi³G aÂÂ︽G ﹏?1﹇E?1K č﹏﹞1︻ wi³G aÂÂ︽G ﹏?1﹇ aÂ︾

 ﹉Ã D1pZl﹞

=i1°﹞ ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

•]Ã1>±  ﹉Ã ﹏Â©\ ·? 0` ﹏﹞1︻ 1?﹏ \`ک﹇ aÂ︾ cÂS]°﹋ ·¬ÃaOĊ

•]Ã1>±  ﹉Ã ﹏Â©\ ·? 0` ﹏﹞1︻ ª1N±0 ﹏?1﹇ aÂ︾ k°﹋]°﹋ ·¬ÃaOĊ

•]Ã1>±  ﹉Ã ﹏Â©\ ·? 0` ﹏﹞1︻]﹞2 ¿C  ﹏?1﹇ aÂ︾¿°Â? kÂC aO]°﹋ ·¬ÃĊ

•]Ã1?  `\ ﹏﹞1︻ ¿?1Ãb`0 `1﹋ D]﹞ ³لy ĐĚ ²0ل Đ`1﹋ a[2 ę]m1?Ċ

•]Ã1?  a½¾²\ ]°Ã2a﹁  ²¾ ·NÂF±  `1﹋\aÂ﹍? a|± `\ 0` ﹏﹞1︻Ċ

 EÂ± 1? ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞aG ﹅﹁³﹞  <1ZF±0 ﹏﹞1︻ ®]m\³m ¿﹞ <1ZF±0 ف]½ f1i0 a? ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞\³m ¿﹞
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·FÂ©1±³Âi`

RATIONALITY

·Fh?0² ¾1½aF﹞0`1C

t

0t t

Á﹋0`\0 À ·©1>±\

ÁÃ1±0\ ¯ÂlÂC

¾ ·|V© k°﹋ <1ZF±0¾ ·|V© ¿﹎]±b ~²am

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Performace Measure

�

 ¿Ã1±0\¿°ÂlÂC

Prior Knowledge

�

1½ k°﹋

Actions

�

¾ ·©1>±\ ¿﹋0`\0

Percept Sequence

�

·FÂ©1±³Âi` Ei0 \`³﹞ `1¼S ·? ·Fh?0² ®1﹞b a½ `\č

À ·x?1u EÂ﹆﹁³﹞ 

﹏﹞1︻

 ¿Ã1±0\¿°ÂlÂC 1︻ ﹏﹞

wÂV﹞ b0

¿Ã1½ k°﹋  `\1﹇ ﹏﹞1︻ ·﹋

Ei1¼±2 ª1N±0 ·?Ċ

¾ ·©1>±\ ﹏﹞1︻ ¿﹋0`\0 

®1﹞b ®2 1G
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`³Âi±1ل︻1﹝﹏ 

RATIONAL AGENT

 ﹏﹞1︻ ﹉Ã³±1لÂi`  

 <1ZF±0 0` ¿l°﹋]°﹋ ¿﹞ ·﹋

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ `1|F±0 \`³﹞ `0]﹆﹞ 0`

 ¯Fm0\ 1?¾ ·©1>±\ ·|V© ®2 1G ¿﹋0`\0

«¬Ãc﹋1﹞ ]°﹋ ¿﹞Ċ
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`³Âi±1ل︻1﹝﹏ 

RATIONAL AGENT

 ︿Ãa︺GĚ﹏i0`  ²﹌Ã²`³±ę

 ﹏﹞1︻ ﹉Ã³±1لÂi`  

 a½ ¾0a?¾ ·©1>±\  ¿﹋0`\0¯﹊¬﹞

¿l°﹋  <1ZF±0 0`]°﹋ ¿﹞ ·﹋

 \`0\ `1|F±0 ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ 0` ®2«¬Ãc﹋1﹞ Ď]°﹋

 wi³G ·﹋ ¾]½0³m f1i0 a?¾ ·©1>±\  «½0a﹁ ¿﹋0`\0\³m ¿﹞ ²

 ¿Ã1±0\ ·R±2¾b1i ®²`\ ¾ ¶]m Ei0 ﹏﹞1︻Ċ

t

0t t

Á﹋0`\0 À ·©1>±\

ÁÃ1±0\ ¯ÂlÂC

¾ ·|V© k°﹋ <1ZF±0¾ ·|V© ¿﹎]±b ~²am
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·FÂ©1±³Âi`

RATIONALITY

®0\cÂS ·¬½

Omniscient

=Â︾ b0 ¶1﹎2

Clairvoyant

﹅﹁³﹞

Successful

`³Âi±1ل

Rational

≠ ≠

≠

 ادراکات ممکن است
اطلاعات  همه ی

دمربوط را فراهم نکن

ن ممک کنش هاپىامد 
است مورد انتظار 

نباشد

عامل ممکن است 
شکست بخورد
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 cÃ1¬G·FÂ©1±³Âi`  1?®\³? ﹏﹞1﹋

·FÂ©1±³Âi`

Rationality

®\³? ﹏﹞1﹋

Perfection

¾b1i «¬Ãc﹋1﹞  `1|F±0 \`³﹞ ¿Ã2`1﹋(expected)¾b1i «¬Ãc﹋1﹞  ¿︺﹇0² ¿Ã2`1﹋(actual)

¾b1i ¶\1ÂC aÃ_C ® 1﹊﹞0¾b1i ¶\1ÂC ¯﹊¬﹞ aÂ︾

]¬¼﹀? Ei0 ·Fh±0³G ·﹋ ¾`1﹋ ¯ÃaF¼? ª1N±0¯﹊¬﹞ `1﹋ ¯ÃaF¼? ª1N±0
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·FÂ©1±³Âi`

D1﹞²c¨﹞

¾aÂ﹎\1Ã

Learning

 ¾`²2\a﹎

D1︻﹑y0

Information 
Gathering

¾`1FZ﹞\³[

Autonomy

`³Âi±1ل

Rational

ات ىادگىری از تجربى
ادراک هاو 

 عامل نباىد رفتار غىر
:  دهوشمندانه داشته باش

اىد ب تصمىم گىریقبل از 
 اطلاعات کافی از محىط

جمع کند

؛می شودآن  اولىه یداناىی عامل مستقل از داناىی 
.می شوداو تعىىن  تجربه یرفتار عامل توسط 
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 D1﹞²c¨﹞·FÂ©1±³Âi`

  Ě۱ ęD1︻﹑y0 ¾`²2\a﹎

]m1? ·Fm0\ ·±0]°¬m³½ aÂ︾ `1F﹁` ]Ã1>± ﹏﹞1︻č

  b0 ﹏>﹇¾aÂ﹎ «Â¬pG ]°﹋ ︹¬O wÂV﹞ b0 ¿﹁1﹋ D1︻﹑y0 ]Ã1?

.نگاه کردن به دو طرف خىابان قبل از عبور از آن: مثل

 ¾`²2\a﹎

D1︻﹑y0

Information 
Gathering

®\a﹋ ¶1﹍±

Looking

1lF﹋0ف

Exploration

 wÂV﹞ `\¶]m ·F[1°m·F[1°m1± wÂV﹞ `\

D1︻﹑y0 ¾`²2\a﹎ č ª1N±0¿Ã1½ k°﹋  aÂÂ︽G `³|°﹞ ·?¾1½ k°﹋ ¶]°Ã2
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 D1﹞²c¨﹞·FÂ©1±³Âi`

Ě۲ ę¾aÂ﹎\1Ã

¾aÂ﹎\1Ã

Learning

 ² D1Â?aNG b0 ¾aÂ﹎\1Ã1½ 0\`0ک ¯﹊¬﹞ ]W 1G

¾]°?a﹊ÂC ¾ ·Â©²0 ﹏﹞1︻ č¾ ¶]°½\ ®1l±  ¿Ã1±0\¿°ÂlÂC wÂV﹞ b0

¾]°?a﹊ÂC ¾ ·Ã³±1K ﹏﹞1︻ č·?aNG f1i0 a? ﹏﹞1︻ ¿Ã1±0\ T﹑q0 ² aÂÂ︽G

سه دوره 
برای 
 محاسبه ی
تابع عامل

·>i1V﹞ kÃ0c﹁0        Increase in Computation

هنگام طراحی عامل
T0ay wi³G D1>i1V﹞ ¿[a? ª1N±0

دیهنگام تأمل برای کنش بع
﹏﹞1︻ wi³G D1>i1V﹞ ª1N±0

هنگام ىادگىری از تجربه
 wi³G aFlÂ? D1>i1V﹞ ª1N±0

 ¾0a? ﹏﹞1︻¾aÂ﹎ «Â¬pG \`³﹞ `\

j`1F﹁` `\ aÂÂ︽G \1NÃ0 ¿﹍±³﹍S
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 D1﹞²c¨﹞·FÂ©1±³Âi`

Ě۳ ę¾`1FZ﹞\³[

¾`1FZ﹞\³[

Autonomy

 ¿Ã1±0\ b0 ﹏﹆Fh﹞ ﹏﹞1︻ ¿Ã1±0\¾ ·Â©²0  ®2\³m ¿﹞Ď

 wi³G ﹏﹞1︻ `1F﹁`¾ ·?aNG  ¯ÂÂ︺G ²0\³m ¿﹞Ċ

 ¾1O ·? ﹏﹞1︻ ·﹋ ¿±0cÂ﹞ ·?¾ ·?aNG  ¿Ã1±0\ ·? j\³[¿°ÂlÂC ·Â﹊G T0ay wi³G ®2 `\ ¶]m ·Â>︺G ]°﹋ ¿﹞ ċ

 ¾`1FZ﹞\³[ \³>¬﹋ ¾0`0\Ě﹏¬︻ ¾\0b2 ęEi0Ċ

³Âi`  ]Ã1?`1FZ﹞\³[ ]m1?Ċ±1ل︻1﹝﹏ 

Ě o﹇1± 1Ã w¨︾ ¿Ã1±0\ kÃ﹐1C ¾0a?¿°ÂlÂC ·﹋ ¿Ã1O 1G ]Ã1? ċ]±0³G ¿﹞ \aÂ﹍? \1ÃęĊ

a﹋_G č ﹏¬︻ `\D`]± ·? «Ã`0\ b1Â± 0]F?0 b0 ﹏﹞1﹋ ¾`1FZ﹞\³[ ·?č

 1Ã ċ\`0]± ·?aNG ﹏﹞1︻ ¿F﹇²¾ ·?aNG ﹋ ﹉¬﹋ ²0 ·? T0ay ·﹊°Ã0 a﹍﹞ ċ]°﹋ ﹏¬︻ ¿﹁\1pG ]Ã1? ċ\`0\ ¿¬﹋]°Ċ

 ﹏﹞1︻ ﹉Ã ¿W0ay ċ¾aÂ﹎\1Ã ®\²c﹁0³±1لÂi`  ¯﹊¬﹞ 0` ¶\1i]°﹋ ¿﹞  `\ ·﹋¾1½ wÂV﹞ ? ]½0³[ ﹅﹁³﹞ ®³﹎1±³﹎\³Ċ



¾\﹐³﹁ «}1﹋

aG³ÂB﹞1﹋ ² قa? ¿i]°¼﹞ ¶]﹊l±0\

®0a¼G ¶1﹍l±0\

http://courses.fouladi.ir/ai

Intelligent Agents (2)

 f`\)



¿︻³°p﹞ j³½

¾1½ ﹏﹞1︻ ]°¬m³½
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¾b1i oZl﹞ ·﹀Â}² wÂV﹞

SPECIFYING THE TASK ENVIRONMENT

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Performace Measure

P

wÂV﹞

Environment

E

1½a﹎ k°﹋

Actuators

A

1½a﹍hW

Sensors

S
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¾b1i oZl﹞ ·﹀Â}² wÂV﹞

SPECIFYING THE TASK ENVIRONMENT: THE VACUUM-CLEANER AGENT

1J﹞ č ¾1Â±\¿﹇a?²`1Oل

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Performace Measure

P

wÂV﹞

Environment

E

1½a﹎ k°﹋

Actuators

A

1½a﹍hW

Sensors

S

 cÂ¬G ︹?a﹞ a½ ¾0a?

 ﹉Ã ċ¿±1﹞b ª1﹎ a½ `\

E>J﹞ b1ÂF﹞0

Ø﹑﹋ ۱۰۰۰  ¿±1﹞b ª1﹎

a¬︻ ³لy

¾ ·l﹆± ª³¨︺﹞ wÂV﹞ ċ

 ︹Ãb³G1½ 1ل︽m2  ²

 ®1﹊﹞¾ ·Â©²0  ﹏﹞1︻

ª³¨︺﹞1±

 ª1N±0¾1½ k°﹋

Ei0`

AS

k﹊﹞

QÂ½

a﹍hW ®1﹊﹞

a﹍hW ?a﹞ ¿﹀ÂJ﹋︹
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¾b1i oZl﹞ ·﹀Â}² wÂV﹞

SPECIFYING THE TASK ENVIRONMENT: AUTOMATIC INTELLIGENT TAXI

1J﹞ č]°¬m³½ `1﹋\³[ ¿h﹋1Gل

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Performace Measure

P

wÂV﹞

Environment

E

1½a﹎ k°﹋

Actuators

A

1½a﹍hW

Sensors

S

¿°¬Ã0

]p﹆﹞ ·? ®]Âi`

¶]Ã1﹁

®³±1﹇ EÃ1︻`

¿FW0`

ĊĊĊ

1½ ®1?1Â[ď1½ ¶0`\0b2

﹉Â﹁0aG

¿Ã1¬°½0` «Ã﹑︻

¶\1ÂC ¯Ãa?1︻

0³½ ² <2

ĊĊĊ

®1﹞a﹁

b1﹎

c﹞aG

?³ق

³﹎]°¨?ďa﹍lÃ1¬±

ĊĊĊ

aÃ³pG

M°i <1Fm

1½ ·O`\

¾1½a﹍hW `³G³﹞

]Â¨﹋ ·V﹀q

M°i EÂ︺﹇³﹞ GPS

ĊĊĊ
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¾b1i oZl﹞ ·﹀Â}² wÂV﹞

SPECIFYING THE TASK ENVIRONMENT: INTERNET SHOPPING AGENT

︻1J﹞ č¿F±aF°Ã0 ]Ãa[ ﹏﹞1ل

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Performace Measure

P

wÂV﹞

Environment

E

1½a﹎ k°﹋

Actuators

A

1½a﹍hW

Sensors

S

E¬Â﹇

EÂ﹀Â﹋

®\³? =i1°﹞

¾]﹞2`1﹋

ĊĊĊ

¾1½ EÃ1i <²

¶]°Ã2 ² 1لW

®1﹎]°m²a﹁

®0`0]Ãa[

ĊĊĊ

a?`1﹋ ·? kÃ1¬±

 ﹉Ã ®\a﹋ 1ل>±\URL

ªa﹁ ®\a﹋ aC

ĊĊĊ

¾ ¶]°±0³[  D1V﹀q

HTML 

Ě ċ﹉Â﹁0a﹎ ċ¯F﹞

EBÃa﹊i0ę

ĊĊĊ
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

PROPERTIES OF TASK ENVIRONMENTS

﹏﹞1﹋ aÃ_C ¶]½1l﹞

Fully Observable

aÃ_C ¶]½1l﹞ ÁÇcO

Partially Observable

Á︺x﹆﹞

Episodic

À0 ·©1>±\

Sequential

·Fhh﹎

Discrete

·Fi³ÂC

Continuous

Á¨﹞1︻ ﹉G

Single-agent

Á¨﹞1︻ ]°S

Multiagent

Á︺x﹇

Deterministic

Á﹇1﹀G0

Stochastic

﹉ÃeG0aFi0

Strategic

1FhÃ0

Static

1Ã³C

Dynamic
1Ã³C ·¬Â±

Semidynamic

¶]m ·F[1°m

Known

·F[1°m1±

Unknown
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

aÃ_C ¶]½1l﹞  1Ã ﹏﹞1﹋aÃ_C ¶]½1l﹞ ¿ÇcO

﹏﹞1﹋ aÃ_C ¶]½1l﹞

Fully Observable

aÃ_C ¶]½1l﹞ ÁÇcO

Partially Observable

¾1½a﹍hW  ﹏﹞1︻

 E©1W ·? ¿iaFi\

 a½ `\ wÂV﹞ ﹏﹞1﹋

 ﹏﹞1︻ ·? 0` ·|V©

]°½\ ¿﹞Ċ

عامل برای : راحتی کار
ی دنبال کردن دنىا نىاز

به نگهداری حالت 
.داخلی ندارد

¾1½a﹍hW  ﹏﹞1︻

¿ÇcO ·? ¿iaFi\ 

 a½ `\ wÂV﹞ E©1W b0

 ﹏﹞1︻ ·? 0` ·|V©

]°½\ ¿﹞Ċ

،حسگرمثلاً عدم وجود 
،نادقىق حسگرهای
نوىزی حسگرهای

aÃ_C ¶]½1l﹞ aKµ﹞ `³y ·? ﹏﹞1﹋

Effectively Fully Observable 

¾1½a﹍hW  ﹏﹞1︻

¾ ·¬½ ¾1½ ·>°O v³?a﹞  

 0` k°﹋ <1ZF±0 ·?

 ®1l±]°½\ ¿﹞Ċ

ĚÃ2`1﹋ `1Â︺﹞ ·? ·Fh?0² ®\³? v³?a﹞¿ę

 QÂ½ ﹏﹞1︻¾a﹍hW \`0]±Ċ

aÃ_C1± ¶]½1l﹞

Unobservable 
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

¿¨﹞1︻ ]°S 1Ã ¿¨﹞1︻ ﹉G

Á¨﹞1︻ ﹉G

Single-agent

Á¨﹞1︻ ]°S

Multiagent

\ ¿Ã1¼°G ·? ﹏﹞1︻ ﹉Ã `

 ﹏¬︻ wÂV﹞]°﹋ ¿﹞Ċ

 wÂV﹞ `\ ﹏﹞1︻ ]°S

 ﹏¬︻]°°﹋ ¿﹞č

 EÃ\³O³﹞ ª0]﹋]±0³G ¿﹞  ﹏﹞1︻ ®0³°︻ ·? Ĉ\³m ¶]Ã\← ]½\ ª1N±0 k°﹋ wÂV﹞ ¾²` ² ]°﹋ 0 \`ک` wÂV﹞ ·﹋ ¾cÂS a½Ċ

 EÃ\³O³﹞ ª0]﹋]Ã1? ¿﹞  ﹏﹞1︻ ®0³°︻ ·?Ĉ\³m ¶]Ã\ ←  ¾0a? ·﹋ ¾cÂS a½¾b1i «¬Ãc﹋1﹞  `1Â︺﹞j0 ¿Ã2`1﹋ j﹑G ċEi0 ·Fh?0² «½ ¾a﹍Ã\ `1F﹁` ·? ·﹋ ċ﹞]°﹋ ¿Ċ

v1>G`0 ¾`0a﹇a?

communication 

·±0`1﹊¬½

Cooperative 

¿F?1﹇`

Competitive

Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ kÃ0c﹁0 ¿

 I︻1? ﹏﹞1︻ ﹉Ã

Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ kÃ0c﹁0 ¿

 a﹍Ã\ ﹏﹞1︻\³m ¿﹞Ċ

گروه سرود: مثال

Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ kÃ0c﹁0 ¿

 k½1﹋ I︻1? ﹏﹞1︻ ﹉Ã

 ﹏﹞1︻ ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

 a﹍Ã\\³m ¿﹞Ċ

بازی شطرنج: مثال

:محىط رانندگی: مثال
رقابتی: جای پارک

همکارانه: اجتناب از تصادف

 ·¬Â±ĊĊĊ

Partially …

 `1F﹁`¶]m ¿﹁\1pG

randomized behavior 

 ¾1½`1F﹁`³±1لÂi`

 n1[¾1½ wÂV﹞ ¿¨﹞1︻]°S

 D0at﹞ b0 <1°FO0¾aÃ_C ¿°Â? kÂC

 ¿Ã1±0\ b0 ¶\1﹀Fi0¾1½ ﹏﹞1︻ a﹍Ã\
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

¿﹇1﹀G0 1Ã ¿︺x﹇

Á︺x﹇

Deterministic

Á﹇1﹀G0

Stochastic

﹉ÃeG0aFi0

Strategic

wi³G wÂV﹞ ¾]︺? E©1W 

 ¿¨︺﹁ E©1W ²k°﹋ aO0 0

`³y ·? ﹏﹞1︻ wi³G ¶]m 

 ¯ÂÂ︺G ﹏﹞1﹋\³m ¿﹞Ċ

 عامل برای دنبال: راحتی کار
ری کردن دنىا نىازی به نگهدا

.حالت داخلی ندارد

 wi³G wÂV﹞ ¾]︺? E©1W

 ¿¨︺﹁ E©1W ²k°﹋  0aO0

 `³y ·? ﹏﹞1︻ wi³G ¶]m

 ¯ÂÂ︺G ﹏﹞1﹋\³m ¿¬±Ċ

جزئی  مشاهده پذىرمحىط  -
.دممکن است اتفاقی به نظر برس

 برآمدهاعدم قطعىت در مورد  -
.دمی شونبرحسب احتمالات کمی  

 `\ cN? ċEi0 ¿︺x﹇ wÂV﹞

 aÃ1i k°﹋ \`³﹞1½ ﹏﹞1︻

 ·﹋ ¿xÂV﹞aÃ_C ¶]½1l﹞ 

﹏﹞1﹋  1Ã¿︺x﹇ ]m1>±Ċ

¯Æ¬x﹞1±

Uncertain

 wi³G wÂV﹞ ¾]︺? E©1W ¿¨︺﹁ E©1W ²k°﹋  

 0aO0 ¯ÂÂ︺G ﹏﹞1﹋ `³y ·? ﹏﹞1︻ wi³G ¶]m³m ¿¬±\Ċ

کنش ها با برآمدهای ممکن آنها مشخص می شوند، 
انتساب احتمال به آنهابدون 

¿︺x﹇aÂ︾

Non-deterministic
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

 1Ã ¿︺x﹆﹞¾0 ·©1>±\

Á︺x﹆﹞

Episodic

À0 ·©1>±\

Sequential

¾ ·?aNG «Âh﹆G ﹏?1﹇ ﹏﹞1︻  ·?

¾1½ ︹x﹆﹞ ﹉Â¬G0 Ei0Ċ

در هر مقطع، عامل ىک ادراک 
ش و سپس ىک کن می کنددرىافت 

.می دهدواحد انجام 

انجام  کنش هایمقطع بعدی به 
.ستشده در مقاطع قبلی وابسته نى

انتخاب کنش در هر مقطع فقط 
.وابسته به همان مقطع است

ه عامل نىازی ندارد ب: است ساده تر
!جلو فکر کند

طبقه بندیوظاىف  عمده ی: مثال

 ¿¨︺﹁ «Â¬pG]±0³G ¿﹞ ? a

¾ ·¬½ ¾1½ «Â¬pG  ¶]°Ã2

\`0_﹍? aÂK5GĊ

  می توانند کوتاه مدت کنش های
.ندداشته باش بلندمدت پی آمدهای

رانندگی تاکسی، شطرنج: مثال
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

1Ã³C 1Ã 1FhÃ0

1FhÃ0

Static

1Ã³C

Dynamic
1Ã³C ·¬Â±

Semidynamic

ª1﹍°½ `\ ]±0³F± wÂV﹞ a﹎0 

]°﹋ aÂÂ︽G ﹏﹞1︻ ﹏﹞5GĊ

.تمحىط برای آن عامل، اىستا اس

عامل نىازی ) ۱: (است ساده تر
ر د تصمىم گىریندارد در هنگام 

مورد ىک کنش  به نگاه کردن 
عامل لازم نىست ) ۲. (ادامه دهد

.نگران گذر زمان باشد

شطرنج معمولی: مثال

﹍°½ `\ ]±0³F? wÂV﹞ a﹎0 ª1

]°﹋ aÂÂ︽G ﹏﹞1︻ ﹏﹞5GĊ

.محىط برای آن عامل، پوىا است

ل محىط پوىا به طور مداوم از عام
چه  می خواهدکه  می پرسد

اگر هنوز . کنشی را انجام دهد
 تصمىم  نگرفته باشد، فرض

 تصمىم گرفته است می کند
.کاری انجام ندهد

 ساىر(رانندگی تاکسی : مثال
خودروها و عابرىن در حىن 

عامل، حرکت  تصمىم گىری
).می کنند

 ®1﹞b `_﹎ 1? wÂV﹞ \³[ a﹎0

 b1ÂF﹞0 1﹞0 ċ]°﹊± aÂÂ︽G

]°﹋ aÂÂ︽G ﹏﹞1︻ ¿Ã2`1﹋Ċ

شطرنج با ساعت: مثال
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

·Fi³ÂC 1Ã ·Fhh﹎

·Fhh﹎

Discrete

·Fi³ÂC

Continuous

 cÃ1¬G·Fi³ÂC  ²·Fhh﹎ č `\¾1½ ·﹀©µ﹞

E©1W  ċwÂV﹞¾ ¶³V±  1? \`³[a?®1﹞b ċ1½ 1¾²  0\`0ک½ k°﹋ ﹏﹞1︻

¾1½ ·﹀©µ﹞ Fhh﹎ ·

]°Fh½ `1﹋ `\Ċ

شطرنج معمولی : مثال
حالت، زمان، ادراک، (

)کنش

¾1½ ·﹀©µ﹞ Fi³ÂC ·

]°Fh½ `1﹋ `\Ċ

 رانندگی تاکسی: مثال
حالت، زمان، ادراک، (

)کنش
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

¶]m ·F[1°m ·F[1°m1± 1Ã

¶]m ·F[1°m

Known

·F[1°m1±

Unknown

1½]﹞2a? Ě 1ل¬FW0 1Ã1½]﹞2a? 

¿﹇1﹀G0 wÂV﹞ `\ ę ¾0a?¾ ·¬½  

1½ k°﹋ Ei0 ¶]m ¶\0\Ċ

  دمی توان شناخته شدهىک محىط 
.جزئی باشد مشاهده پذىر

بازی کارت: مثال

﹍S ·﹋ \aÂ﹍? \1Ã ]Ã1? ﹏﹞1︻ ·±³

 1G ]°﹋ ﹏¬︻¾1½ «Â¬pG ?³[ ¿

\aÂ﹍?Ċ

  می تواندىک محىط ناشناخته 
.کامل باشد مشاهده پذىر

وىدئوىی جدىد؛ بازی های: مثال
ان کل حالت بازی را نش می تواندبازی  صفحه ی

 چه کاری انجام دکمه هابدهد، اما معلوم نىست 
.می شودکه با آزماىش معلوم  می دهند

 دهشناخته شتماىز مىان محىط 
ن و ناشناخته، همان تماىز بى

کامل و  مشاهده پذىرمحىط 
.جزئی نىست

 wÂV﹞ \³[ ·? w﹆﹁ ċEÂq³p[ ¯Ã0\\a﹎ ¿¬±a?·﹊¨? ċ

 ·? ﹏﹞1︻ ¿Ã1±0\ E©1WĚ®2 T0ay 1Ã ę \`³﹞ `\Ğ﹉ÃcÂ﹁ ¯Â±0³﹇ ĝ wÂV﹞\\a﹎ ¿﹞a?Ċ
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D1Âq³p[ À1½ wÂV﹞ ·﹀Â}²

¿Ã1½ 1لJ﹞  b0¾1½ wÂV﹞  ² ·﹀Â}²¾1½ ·pZl﹞ 1¼±2

aÃ_C ¶]½1l﹞Ĉ¿¨﹞1︻]°SĈĈ¿︺x﹇Ĉ¿︺x﹆﹞Ĉ1FhÃ0Ĉ·Fhh﹎

¾b1? M±axm﹏﹞1﹋¿¨﹞1︻]°S¿︺x﹇¾0 ·©1>±\1FhÃ0·Fhh﹎

`1﹞ ¾b1? ·¨C ²﹏﹞1﹋¿¨﹞1︻]°S¿﹇1﹀G0¾0 ·©1>±\1FhÃ0·Fhh﹎

]Ãa[ ¿F±aF°Ã0¿ÇcO¿¨﹞1︻ ﹉Gĕ¾\²]W1G¾0 ·©1>±\1Ã³C ·¬Â±·Fhh﹎

¿h﹋1G ¿﹎]°±0`¿ÇcO¿¨﹞1︻]°S¿﹇1﹀G0¾0 ·©1>±\1Ã³C·Fi³ÂC

oÂZlG ﹊mcC¿¿ÇcO¿¨﹞1︻ ﹉G¿﹇1﹀G0¾0 ·©1>±\1Ã³C·Fi³ÂC

a©aF°﹋ lÃ﹐1C¶1﹍¿ÇcO¿¨﹞1︻ ﹉G¿﹇1﹀G0¾0 ·©1>±\1Ã³C·Fi³ÂC

 oZl﹞ 0` ﹏﹞1︻ ¿W0ay j²` ċwÂV﹞ ~³±]°﹋ ¿﹞Ċ

 b0 ·︻³¬N﹞ a½¾1½ j²` Ei0 =i1°﹞ wÂV﹞ b0 ¿q1[ ~³± `\ ﹏﹞1︻ ¿W0ay ¾0a? ċ¿︻³°p﹞ j³½Ċ
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wÂV﹞ ~0³±0

¶\1i wÂV﹞ E>h±ď¿︺﹇0² wÂV﹞ 1? ¶]ÂRÂCď¿︻³°p﹞

¶]ÂRÂC

¶\1i

¿︻³°p﹞¿︺﹇0²

]°±1﹞č

·?1m³± ]Â©³G w[

]°±1﹞č

¶1﹍lÃ﹐1C

]°±1﹞č

E±aF°Ã0 wÂV﹞

]°±1﹞č

`0c﹁0 ªa± ®1?b jb³﹞2



¾\﹐³﹁ «}1﹋

aG³ÂB﹞1﹋ ² قa? ¿i]°¼﹞ ¶]﹊l±0\

®0a¼G ¶1﹍l±0\

http://courses.fouladi.ir/ai

Intelligent Agents (3)

 f`\۷



¿︻³°p﹞ j³½

¾1½ ﹏﹞1︻ ]°¬m³½
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 `1F[1i1½ ﹏﹞1︻

THE STRUCTURE OF AGENTS

·﹞1±a?

Program

À`1¬︺﹞

Architecture

﹏﹞1︻

Agent

 ¶1﹍Fi\ ¿︻³±¿G1>i1V﹞ a¬½ ¶0

 1?1½a﹍hW  ²¾1½a﹎ k°﹋ 

¿﹊ÃcÂ﹁Ċ

·﹀Â}²  č

 E﹁1Ã`\1½ 0\`0ک  b01½a﹍hW

 ¾0aO0¾ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻

¾ ·Ç0`0 ¾1½ k°﹋  ·? ·﹞1±a? ¿?1ZF±0﹎ k°﹋1½a

با  رباتىککامپىوتر، خودرو : مثال
گرهاحسکامپىوتر داخلی، دوربىن و دىگر 

¾b1i ¶\1ÂC ﹏﹞1︻ ︹?1G č

 Em1﹍±1½ 1?·  0\`0ک½ k°﹋

¾ ·﹀Â}²  ċ¿︻³°p﹞ j³½

 ¿W0ay¾ ·﹞1±a? Ei0 ﹏﹞1︻Ċ

¾ ·﹞1±a? ]m1? ﹏﹞1︻ ¾`1¬︺﹞ 1? =i1°F﹞ ]Ã1? ﹏﹞1︻Ċ
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¾ ·﹞1±a? ²ل]O a? ¿°F>﹞ ﹏﹞1︻

TABLE-DRIVEN-AGENT

¾ ·﹞1±a? ²ل]O a? ¿°F>﹞ ﹏﹞1︻č

• ¿±0³[0a﹁ `1? ﹉Ã 0\`0ک a½ ¾0a?\³m ¿﹞Ċ

•¾ ·RZÃ`1G  b²` ·? 0` ¿﹋0`\0]°﹋ ¿﹞Ċ

• b0 ċ¾]︺? k°﹋ ¯ÂÂ︺G ¾0a?¾ ·RZÃ`1G  ¿﹋0`\0

 ®0³°︻ ·?gÃ]±0  ¶\1﹀Fi0 ·︺O0a﹞ ²ل]O]°﹋ ¿﹞Ċ

• 0` w>Ga﹞ k°﹋]±0\a﹎ ¿﹞a?Ċ
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¾ ·﹞1±a? ²ل]O a? ¿°F>﹞ ﹏﹞1︻

TABLE-DRIVEN-AGENT

D﹑﹊l﹞

 Eh﹊m ﹏Ã﹐\

¾ ·﹞1±a? ²ل]O a? ¿°F>﹞ ﹏﹞1︻č

OĚ·|﹁1W ¿﹊ÃcÂ﹁ EÃ\²]V﹞ ²Ċę[²ل  c?¾ ¶b0]±0`گ ?³\® •

•T0ay wi³G ²ل]O ®\a﹋ aC ¾0a? ¿﹁1﹋ E﹇² \³>±Ċ

• ﹏﹞1︻]±0³G ¿¬±  ª1¬G¾1½ ﹏[]﹞  1? ¿Fi`\ ·? 0` ²ل]Oj0 ·?aNG °﹋ aC]Ċ

O ®\a﹋ aC ¾0a? ¿Ã1¬°½0` QÂ½ T0ayĊ[²ل ±[0`\•

•\`0]± ¾`1FZ﹞\³[ ﹏q1W ﹏﹞1︻Ċ

 Ė \0]︺G¾1½ ﹏[]﹞ ²ل]O

﹏﹞1︻ a¬︻ ³لy

¾ ¶b0]±0 ¾ ·︻³¬N﹞

︻1﹝﹏ 0\`0ک ½1¾
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¾ ·﹞1±a? ²ل]O a? ¿°F>﹞ ﹏﹞1︻

D﹑﹊l﹞ ﹏W č¿︻³°p﹞ j³½ ¾]Â¨﹋ k©1S

k©1Sč

 ¯Fm³±¾1½ ·﹞1±a?  ¾1O ·? ﹉S³﹋¾1½ ²ل]O گ`c? `1Âh?

 `1F﹁` ]Â©³G ¾0a?³±1لÂi`

1J﹞ č«FÃ`³﹍©0  ¾0a? ¯G³Â±¾ ·>i1V﹞ `_Oل

O ¾1O ·?`_O \0]︻0[²ل ?c`گ 
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1J﹞ č ¾1Â±\¿﹇a?²`1Oل

¾ ·﹞1±a?  ﹏﹞1︻Ě]﹋ =©1﹇ `\ę
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 `1F[1i¾1½ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻

¾1½ ﹏﹞1︻ ¶\1i ¿l°﹋0²

Simple Reflex Agents

a? ¿°F>﹞ ¿l°﹋0² ﹝[ل ︻1﹝﹏ ½1¾

Model-based Reflex Agents

﹝<a? ¿°F ½[ف ︻1﹝﹏ ½1¾

Goal-based Agents

¾1½ ﹏﹞1︻ ¾]°﹞\³i a? ¿°F>﹞

Utility-based Agents
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 ﹏﹞1︻Ál°﹋0² ¶\1i

SIMPLE REFLEX AGENT
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 ﹏﹞1︻Ál°﹋0² ¶\1i

SIMPLE REFLEX AGENT

دنىا اکنون چگونه 
است؟

اکنون من باىد چه 
قواعد شرط ـ کنشکنشی را انجام بدهم؟
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 ﹏﹞1︻Ál°﹋0² ¶\1i

SIMPLE REFLEX AGENT

¯ÃaG ¶\1i ﹏﹞1︻ ~³±

1½ k°﹋  <1ZF±0 ¿¨︺﹁ 0\`0ک f1i0 a? 0`]°﹋ ¿﹞  ²¾ ·RZÃ`1G  ¶]Ã\1± 0` ¿﹋0`\0\aÂ﹎ ¿﹞Ċ

k°﹋ . vam ]︻0³﹇ ¾1°>﹞ a? k°﹋ <1ZF±0

condition-action rules
situation-action rules

if-the rules

نشروع به ترمز گرفتن ک آن گاهخودروی جلوىی در حال ترمز کردن است  اگر: مثال

=Ã1︺﹞ 1Ã0c﹞

¾ ¶b³W \²]V﹞ \a?`1﹋ ¿﹎\1i ﹐1?

¯ÂÃ1C ¾]°¬m³½ ¾b1i ¶\1ÂC ︹Ãai ² ]﹞2`1﹋

 wÂV﹞ ¾0a? w﹆﹁ =i1°﹞aÃ_C ¶]½1l﹞ ﹏﹞1﹋ ︹?1°﹞ ·? \²]V﹞ b1Â±

 `\ ®\1F﹁0 aÂ﹎ ®1﹊﹞0¾ ·﹆¨W EÃ1¼± ¿?

 wÂV﹞ `\aÃ_C ¶]½1l﹞ ¿ÇcO č0 1? <1°FO¾b1i ¿﹁\1pG `1F﹁`
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 ﹏﹞1︻Ál°﹋0² ¶\1i

SIMPLE REFLEX AGENT
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a? ¿°F>﹞ ¿l°﹋0² ﹏﹞1︻ĚÁl°﹋0² ¿¨[0\ E©1W 1?ę ﹝[ل 

MODEL-BASED REFLEX AGENT (SIMPLE REFLEX WITH STATE AGENT)
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a? ¿°F>﹞ ¿l°﹋0² ﹏﹞1︻ĚÁl°﹋0² ¿¨[0\ E©1W 1?ę ﹝[ل 

MODEL-BASED REFLEX AGENT (SIMPLE REFLEX WITH STATE AGENT)

دنىا اکنون چگونه 
است؟

اکنون من باىد چه 
کنشی را انجام بدهم؟

حالت

؟می کنددنىا چگونه تطور 

؟می کنندمن چه  کنش های

قواعد شرط ـ کنش
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a? ¿°F>﹞ ¿l°﹋0² ﹏﹞1︻ĚÁl°﹋0² ¿¨[0\ E©1W 1?ę ﹝[ل 

MODEL-BASED REFLEX AGENT (SIMPLE REFLEX WITH STATE AGENT)

 k±³﹞0aÂC ¾1Â±\ ² ﹝[ل E©1W b0 ċ﹏﹞1︻

 ®\a﹋ 0¾ \±<1لa?¿Ã1½ kZ?  ·lÂ¬½ ·﹋ 1Â±\ b0]±0³G ¿¬±  ¶\1﹀Fi0 ċ]°Â>?]°﹋ ¿﹞Ċ

č D1︻﹑y0 ~³± ²\ ﹏﹞1mč﹝[ل

Ě۱ ę ﹏﹞1︻ \³[ b0 ﹏﹆Fh﹞ 1Â±\ `³xG ¿﹍±³﹍SĚ1Â±\ ل]﹞ č ¶\1i ďÂRÂC¶]ę

Ě۲ ę aK0 ¿﹍±³﹍S¾1½ k°﹋ 1Â±\ a? ﹏﹞1︻

جلوىی خودورینگهداری فرىم قبلی تصوىر چراغ : مثال حالت
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a? ¿°F>﹞ ¿l°﹋0² ﹏﹞1︻ĚÁl°﹋0² ¿¨[0\ E©1W 1?ę ﹝[ل 

MODEL-BASED REFLEX AGENT (SIMPLE REFLEX WITH STATE AGENT)
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 ﹏﹞1︻Á°F>﹞ ف]½ a?

GOAL-BASED AGENTS
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 ﹏﹞1︻Á°F>﹞ ف]½ a?

GOAL-BASED AGENTS

دنىا اکنون چگونه 
است؟

ن اگر م می شوددنىا چگونه 
را انجام بدهم؟ Aکنش 

اکنون من باىد چه 
کنشی را انجام بدهم؟

حالت

؟می کنددنىا چگونه تطور 

؟می کنندمن چه  کنش های

هدف ها
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 ﹏﹞1︻Á°F>﹞ ف]½ a?

GOAL-BASED AGENTS

 ¾0a? ·lÂ¬½ wÂV﹞ ¿¨︺﹁ E©1W b0 ~﹑y0¾aÂ﹎ «Â¬pG EhÂ± ¿﹁1﹋ ¾]︺? k°﹋ \`³﹞ `\Ċ

 ¿︻³± ·? ċ¿¨︺﹁ E©1W a? ¶²﹑︻ ﹏﹞1︻ ³`\ ½[ف﹞ `\ D1︻﹑y0Ě<³¨x﹞ E©1W ę\`0\ b1Â±Ċ

¾1½ ª1﹎ ف]½ ·? ®]Âi`

Ě۱ ęª1﹎ ﹉Ã `\ čEi0`ai k°﹋ ﹉Ã

Ě۲ ęª1﹎ ]°S `\ č¾ ·©1>±\ ¾1½ k°﹋  ﹏﹞1︻Ě¾1½ ﹉Â°﹊G ³NFhO Ď¾cÃ` Tayę

¾aÂ﹎ «Â¬pG  ¿l°﹋0² ﹏﹞1︻ 1? ċف]½ a? ¿°F>﹞ ﹏﹞1︻Ěk°﹋ . vam ]︻0³﹇ 1? ęEi0 D²1﹀F﹞ Ø1i1i0Ċ
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 ﹏﹞1︻Á°F>﹞  a?À]°﹞\³i

UTILITY-BASED AGENTS
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 ﹏﹞1︻Á°F>﹞  a?À]°﹞\³i

UTILITY-BASED AGENTS

دنىا اکنون چگونه 
است؟

ن اگر م می شوددنىا چگونه 
را انجام بدهم؟ Aکنش 

 چه قدردر چنىن حالتی من 
؟می شومخوشحال 

اکنون من باىد چه 
کنشی را انجام بدهم؟

حالت

؟می کنددنىا چگونه تطور 

؟می کنندمن چه  کنش های

سودمندی
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 ﹏﹞1︻Á°F>﹞  a?À]°﹞\³i

UTILITY-BASED AGENTS

 ·? ¿?1ÂFi\ ¾0a? ³`\ ½[ف﹞ `\ D1︻﹑y0 ·°Â¼? ¿Ã2`1﹋EhÂ± ¿﹁1﹋Ċ

 <1ZF±0 1©· 0¾½[ف>±\  b0Ei1½ k°﹋  ﹏﹞1︻ ¾0a? ·﹋¾]°﹞\³i \`0\ ¾aFlÂ?Ċ

.تاکسی هوشمند مسئله یدر ... ، ارزان تر، اطمىنان تر، قابل امن تر، سرىع ترمثل 

 ¾0a? ¾]°﹞\³i ︹?1G b0 ¶\1﹀Fi0¾aÂ﹎ «Â¬pG ³±1لÂi` wÃ0am `\

Ě۱ ęs﹇1°F﹞ ³\ 0½[0فO² č¶]? \1NÃ0 1?4 1¼±2 ¯Â? ®1Fh?ĚEÂ°﹞0 ² E︻ai ﹏J﹞ę

Ě۲ ę·±1﹎]°S ³\ 0½[0فO² č\`0]± EÂ︺x﹇ kÃ0a? ª0]﹋ QÂ½ ¿©² ]m1? ·Fm0\ 0` 1¼±2 ·? ®]Âi` ]p﹇ ®0³G ¿﹞ ﹏﹞1︻Ċ

                                                      g±1m kN°i ®1﹊﹞01½ EÂ﹆﹁³﹞ 0½[0ف EÂ¬½0 ®0cÂ﹞ ·?Ċ
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 ﹏﹞1︻Á°F>﹞  a?À]°﹞\³i

UTILITY FUNCTION

¾]°﹞\³i ︹?1G

¾]°﹞\³i ︹?1G

)١( E©1WĚ¾ ·©1>±\ 1½ E©1W¾ wÂV﹞ ę Em1﹍± ¿﹆Â﹆W \]︻ ﹉Ã ·? 0`]½\ ¿﹞Ċ

Ě۲ ę ¶]? ﹅Ãay b0 0` 1½ s﹇1°G4 ®1Fh?(trade-off)  ︹﹁`]°﹋ ¿﹞Ċ

Ě۳ ę ﹅Ãay b0 0` ®1°Â¬y0 ª]︻¾ ·Ç0`0  ︹﹁` EÂ﹆﹁³﹞ g±1m ¾0a? ¾`1Â︺﹞]°﹋ ¿﹞Ċ

³Âi` ¾1½ «Â¬pG ]±0³G ¿﹞ ċ]m1? ·Fm0\ UÃaq ¾]°﹞\³i ︹?1G ﹉Ã ·﹋ ¿¨﹞1︻ a½\aÂĊ±1ل ?﹍

³Âi`  j﹑G]°﹋ ¿﹞  0` j\³[ ¾]°﹞\³i ︹?1G wi³F﹞ `0]﹆﹞ ·﹋«¬Ãc﹋1﹞ ]°﹋Ċ±1ل︻1﹝﹏ 

∗
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¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ ² ¾]°﹞\³i ︹?1G ®1Â﹞ E>h±

¾]°﹞\³i ︹?1G

Utility Function

¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞

Performance Measure

﹏﹞1︻ `1ÂF[0 `\wÂV﹞ `1ÂF[0 `\

 ¿¨V﹞ ]Ã\ ¾0`0\Ě¿±1﹊﹞  . ¿±1﹞bę ¾ai0ai ]Ã\ ¾0`0\Ě¿±1﹊﹞  . ¿±1﹞bę

¿±²`\¿±²aÂ?

 ·? ﹏﹞1︻ EÂ﹆﹁³﹞E¼O «½ \`0\ ¿﹍Fh? ¿Ã2`1﹋ `1Â︺﹞ 1? ¾]°﹞\³i ︹?1G ®\³?Ċ
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¾1½ ﹏﹞1︻ ¶]±aÂ﹎\1Ã

LEARNING AGENTS

¾aÂ﹎\1Ã

 ¶b1O0 ﹏﹞1︻ ﹉Ã ·? ¾aÂ﹎\1Ã]½\ ¿﹞  `\ ·﹋¾1½ wÂV﹞ Ø1Ç0]F?0  ·F[1°m1±² ]°﹋ ﹏¬︻

 ¿Ã1±0\ ·R±2 b0 ·R±2 b0 gBij0 ·Â©²0 ¿Ã1¼°G ·?  ċ]½]? ¶b1O0 \³? ¯﹊¬﹞aG ·FhÃ1m \³mĊ

 E[1i¾1½ ﹏﹞1︻ ¿︻³°p﹞ j³½

 \1NÃ0¾ ·﹀©µ﹞ ¶]±aÂ﹎\1Ã ﹏﹞1︻ jb³﹞2 ² ¿hÃ³± ·﹞1±a? a﹀q b0

)۱۹۵۰( تورىنگپىشنهاد آلن 

 ﹏﹞1︻ ¿W0ay ¾0a? kiaC ²\¶]±aÂ﹎\1Ãč

Ě۱ ę ap°︻¶]°½\ ª1N±0  Ĉ]m1? ·SĚ﹏﹞1︻ ·﹞1±a? ·±1﹎`1¼S ¾1½`1F[1i b0 ¿﹊Ãę

Ě۲ ę Ĉ\³m ª1N±0 ¾aÂ﹎\1Ã ·±³﹍SĚ¾1½ j²`  ² ®³﹎1±³﹎¾1½ ·﹀©µ﹞ ﹏﹞1︻ `1F[1i ︿¨FZ﹞ę
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¾1½ ﹏﹞1︻ ¶]±aÂ﹎\1Ã

LEARNING AGENTS
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¾1½ ﹏﹞1︻ ¶]±aÂ﹎\1Ã

¿¨[0\ ¾0cO0

Critic

Learning
element

Problem
generator

Performance 
element

]﹆F°﹞

 ap°︻±aÂ﹎\1Ã¶]  ap°︻¶]°½\ ª1N±0

·¨Æh﹞ ]©³﹞

  ىادگىرندهبه عنصر 
:می دهد فىدبک

با توجه به ىک معىار 
ت به استاندارد کارآىی ثاب

 وىدمی گ ىادگىرندهعنصر 
خوب  چه قدرکه عامل 

.عمل کرده است

مسئول بهبود 
:بخشىدن به کارآىی

تغىىرات عنصر 
ر را برای بهت انجام دهنده

عمل کردن در آىنده 
.می کندمشخص 

:مسئول انتخاب کنش بىرونی
هر ىک از ساختارهای  می تواند

.دعامل را داشته باش برنامه ی چهارگانه ی

ر مسئول پىشنهاد کنش های منج
:به تجربه های تازه و آموزنده

 پىشنهاد کنش های کاوشگرانه بر
اساس اهداف ىادگىری

:معىار کارآىی استاندارد
.ثابت است

 باىد به طور کامل خارج از عامل باشد
).عامل نباىد بتواند آن را تغىىر دهد(

]°¬m³½ ﹏﹞1︻ `\ ¾aÂ﹎\1Ã č ·﹋ `³|°﹞ ¯Ã0 ·? ﹏﹞1︻ /cO a½ aÂÂ︽G ]°Ã2a﹁

 D1︻﹑y0 1? ¾aFlÂ? ﹅?1xG /cO ®2﹉?]Â﹁ ]?1Ã \³>¼? ﹏﹞1︻ ﹏﹋ ¿Ã2`1﹋ ﹅Ãay ¯Ã0 b0 ² ]m1? ·Fm0\Ċ
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¾1½ ﹏﹞1︻ ¶]±aÂ﹎\1Ã

LEARNING AGENTS
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¾ ¶³V±  ¾0cO0 `1﹋¾1½ ·﹞1±a? ﹏﹞1︻

 ¿Ã1¬±b1? ¾0a? j²` ·i1½ E©1W 1¼±2 ¯Â? `_﹎ ²

 ﹉Ã E©1W ﹉Ã¾ ·>︺O ²]? ¶1Âi ®

Ei0 ¿¨[0\ `1F[1iĊ

• Search
• Game-Playing
• Hidden Markov Models
• Markov Decision Process

 aÃ\1﹆﹞ b0 ¾`0\a? b0 E©1W ﹉Ã1½ ·pÂp[ ﹏Â﹊lG 

 Ei0 ¶]mĚ aÃ\1﹆﹞¿©³? ċ¿﹆Â﹆W \]︻  ċ0لaFÂ©Ċę

• Constraint Satisfaction
• Propositional Logic
• Planning
• Bayesian Networks
• Machine Learning

 ﹏﹞1m E©1W ﹉Ã¿Ã1Âm0  ·﹋ Ei0]°±0³G ¿﹞ ¾1½ ·pÂp[ 

]°m1? ·Fm0\ 0` 1Âm0 a﹍Ã\ 1? w?0²` ² \³[Ċ

• Relational Databases
• First-Order Logic
• First-Order Probability Models
• Knowledge-Based Learning
• Natural Language Processing

®\³? 1i` kÃ0c﹁0        Increase in Expressiveness
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¾ ·﹞1±a? wÂV﹞

ENVIRONMENT PROGRAM

¾b1i ·Â>m wÂV﹞ 1? ﹏﹞1︻ v1>G`0

¾ ·﹞1±a? wÂV﹞č  

•﹏﹞1︻ a½ ·? ¿﹋0`\0 ¾\²`² ®\0\

•﹏﹞1︻ a½ k°﹋ ¯F﹁a﹎

•¿±1i`b²` ·? wÂV﹞
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¾ ·﹞1±a? wÂV﹞

 ¿?1Ãb`0 ¶0a¬½ ·?1½ ﹏﹞1︻

¾b1i ·Â>m wÂV﹞ 1? ﹏﹞1︻ v1>G`0

¾ ·﹞1±a? wÂV﹞č                                                                                                     Đ﹏﹞1︻ a½ a? ¿Ã2`1﹋ b1ÂF﹞0 ¾`0]¼﹍±

•﹏﹞1︻ a½ ·? ¿﹋0`\0 ¾\²`² ®\0\

•﹏﹞1︻ a½ k°﹋ ¯F﹁a﹎

•¿±1i`b²` ·? wÂV﹞



¿︻³°p﹞ j³½

¾0 ·﹞]﹆﹞ ¿︻³°p﹞ j³½ a?
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¿¨q0 ︹>°﹞

Stuart Russell and Peter Norvig,

Artificial Intelligence: A Modern Approach,

3rd Edition, Prentice Hall, 2010.

Chapter 2
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 `1﹋ ¿G1︺©1x﹞۲


