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People react to new technology in three different 
stages:

1. “It’s crazy and don’t waste my time”

2. “It’s possible, but not worth pursuing”

3. “I’ve always said it was a good idea”

– Arthur C. Clarke
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 “Естествена” архитектура

Почти всеки се чувства мирно и спокойно сред природата: 
слушайки океанските вълни на брега, край спокойно езеро, 
на поле застлано с трева, усещайки повея на вятъра в 
равнината.    Един ден, когато ние научим отново 
безврeменния начин (timeless way) отново, ние ще имаме 
същото усещане за нашите градове и ще се чувстваме в тях 
така мирно, както днес разхождайки се край океана или 
изпъвайки се на дългата трева на поляната.

[Christopher Alexander, The Timeless Way of Building (1979)]
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Question

Кой от вас е чувал, че Internet of 
things (IoT)  е следващата голяма 
технологична революция 
сравнима по ефект с появата на 
Интернет?
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Source: http://commons.wikimedia.org/wiki/File:Internet_of_things_signed_by_the_author.jpg, 
Author: Wilgengebroed on Flickr, License: Creative Commons Attribution 2.0 Generic
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Internet of Things (IoT)

Today computers—and, therefore, the Internet—are almost wholly 
dependent on human beings for information. Nearly all of the roughly 
50 petabytes (a petabyte is 1,024 terabytes) of data available on the 
Internet were first captured and created by human beings—by typing, 
pressing a record button, taking a digital picture, or scanning a bar 
code. ... The problem is, people have limited time, attention and 
accuracy—all of which means they are not very good at capturing data 
about things in the real world. ... We're physical, and so is our 
environment ... If we had computers that knew everything there was to 
know about things ... we would be able to track and count everything, 
and greatly reduce waste, loss and cost. We would know when things 
needed replacing, repairing or recalling, and whether they were fresh 
or past their best. The Internet of Things has the potential to change 
the world, just as the Internet did. Maybe even more so.

    — Kevin Ashton, 'That 'Internet of Things' Thing', RFID Journal,         
        July 22, 2009
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Internet of Things (IoT) – перспективи

According to Gartner, there will be nearly 26 billion devices on the 
Internet of Things by 2020. 

[Gartner, 2013-12-12, http://www.gartner.com/newsroom/id/2636073] 

According to ABI Research, more than 30 billion devices will be 
wirelessly connected to the Internet of Things by 2020 (Internet of 
Everything) 

[ABI Research, https://www.abiresearch.com/press/more-than-30-
billion-devices-will-wirelessly-conne] 

It's expected to be a 19 Trillion USD market 
[John Chambers, Cisco CEO, http://www.bloomberg.com/news/2014-
01-08/cisco-ceo-pegs-internet-of-things-as-19-trillion-market.html] 
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Internet of Things (IoT) – архитектурни 
изисквания

"Basket of remotes" problem – we'll have hundreds of applications 
to interface with hundreds of devices that don't share protocols for 
speaking with one another
[Jean-Louis Gassée, Apple initial alumni team, and BeOS co-founder, 
http://www.mondaynote.com/2014/01/12/internet-of-things-the-basket-of-
remotes-problem/]

IoT устройствата трябва да бъдат лесно достъпни за 
своите потребители и техните агенти

IoT архитектурите трябва да бъдат конкурентни  
разпределени, устойчиви на грешки, високо-
производителни, еластични и децентрализирани, 
динамично разширяеми и еволюиращи
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Подход на интелигентните агенти при 
моделиране на знания и системи 
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Подход на интелигентните агенти при 
моделиране на знания и системи 

Интелигентните агенти (ИА) са софтуерни/хардуерни 
системи, които притежават свойствата:

Автономност
Способност за реагиране (реактивност)
Проактивност
Социална способност (комуникация, ACL)
Рационалност
Адаптивност (Самообучение) 
Мобилност

ИА възприемат средата с помощта на сензори и й 
въздействат с помощта на ефектори
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Дефиниции за интелигентни агенти

Интелигентните технологии в нашия живот – визия за 
бъдещето
Дефиниции:

Intelligent Agent = Agent + Intelligence
AIMA agent (Russel & Norvig, 1995)
Maes agent (Maes, 1995)
Hayes-Roth agent (Hayes-Roth, 1995)
SodaBot агенти
Foner агенти
Wooldridge и Jennings агенти
Franklin и Graesser агенти

Формализация на Luck и d’Inverno на понятията свързани с 
агентите
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Пример: Learning Support Agents [Iliev, ICL2003]
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E-ACADEMIA Agent Architecture [Iliev, ICL2003]

User

Learner Staff

Instructor

. . .

View Controller Model
Application Specific Layer (Interface Agents)

Application General Layer (Information Processing Agents)

Middleware Layer (Services)

Instructor Agent / Learning Materials Book
Guide / Active Schedule
Examinator / Test Book

Fellow Learner / Notes and Advices
Web Surfer / Web Resources

. . .

Learning Goals Agent (Ontology-Based)
Learning Concepts Agent (Ontology-Based)
Learning Content A. (Ontology-Based-LOM)

Learner Modeling Agent (Ontology-Based)
Pedagogical Strategies Agent (Ontology-Based)

Testing Agent (Ontology-Based - IMS QTI)
Web Searching Agent (Ontology-Based)

. . .

Internet Access Service

Interactive Discussion (Chat, Discussion Board)

E-Mail Service

. . .

Agent Management Service
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Характеристики на интелигентните агенти

Автономност

Способност за реагиране (реактивност)

Проактивност

Социална способност (комуникация, ACL)

Рационалност

Доброжелателност и честност

Времева продължителност

Адаптивност (Самообучение) 

Личност и антропо-морфизъм

Мобилност
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Автономност на интелигентните агенти

“Автономността е трудно за прецизно дефиниране 
понятие и ние го разглеждаме в смисъл, че системата 
трябва да може да действа без директна интервенция 
от страна на хора (или други агенти) и че тя трябва да 
притежава контрол върху своите собствени действия и 
вътрешно състояние“ 

                                              [Jennings, Sycara и Wooldridge]

“Eдна система е автономна в степента, в която нейното 
поведение се определя от нейния собствен опит“ 

                                              [Russell и Norvig, AIMA]
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Автономност на интелигентните агенти 2

Luck и d’Inverno – две възможни гледни точки към 
автономността:

силна гледна точка към автономността – 
“разглеждана като абсолютна без измерения или 
мярка за степен”;
слаба гледна точка към автономността – 
практически ориентирана, “при която автономността 
се счита за синоним на независимостта, едно явно 
относително понятие”.
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Видове агенти

Сътрудничещи си (Collaborative)

Интерфейсни (Interface)

Информационни (Information) 

Реагиращи (Reactive)

Мобилни (Mobile)

Хибридни (Hybrid)

Хетерогенни (Heterogeneous)

Типове приложения
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Базова архитектура на интелигентен агент
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Основни парадигми при МАС и  ИИ роботиката

Йерархична парадигма – планиране, символно 
преставяне на знанията и глобален модел на света. 
Три слоя: Sensing, Planning, Acting [Murphy].

Реактивна парадигма – “intelligent behavior emerges 
from the interaction of various simpler behaviors” 
[Wooldridge]: Subsumption Architecture [Brooks]. 

Хибридна Deliberative/Reactive парадигма – синтез на 
предишните два подхода: INTERRAP [Muler].
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Стандарти при управлението на знания. 
Онтологии. 

Семантична мрежа - W3C Resources Description 
Framework (RDF) 

Онтологии – W3C Web Ontology Language (OWL):

Концептуализация
Речник
Аксиоматизация
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Основни парадигми в ИИ роботиката

Йерархична парадигма – подход на планиране  [STRIPS, 
http://en.wikipedia.org/wiki/STRIPS]

Реактивна парадигма [Brooks, Subsusmtion Architecture]

Хибридна парадигма [INTERRAP]:

Реагиране
Планиране
Социална комуникация и взаимодействие

http://en.wikipedia.org/wiki/STRIPS
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Subsumption Architecture [Brooks, 1986 &1991]

Rodney A. Brooks, MIT AI Lab — статия "Elephants Don't Play 
Chess", 1986 

Бихевиористки подход към реализацията на изкуствен 
интелект – Behavior-Based Robotics (BBR). 

BBR роботите действат на база множество независими, 
прости поведения, които могат да се надграждат 
йерархично. Поведенията имат тригер (сензорна 
перцепция) и действие (включващо ефектор).  Когато две 
поведения са в конфликт, той се решава от Арбитратор. 

Интелигентното поведение не е просто сума на отделните 
прости поведения,  а е възникващо (emergent).
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Subsumption Architecture [Brooks, 1986 &1991]

Situateness
Embodiment
Intelligence
Emergence

"Subsumption Architecture Abstract Diagram" by KodoKB - Own work. Licensed under CC0 via Wikimedia Commons - 
http://commons.wikimedia.org/wiki/File:Subsumption_Architecture_Abstract_Diagram.png#/media/
File:Subsumption_Architecture_Abstract_Diagram.png

http://commons.wikimedia.org/wiki/File:Subsumption_Architecture_Abstract_Diagram.png#/media/
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Благодаря Ви за Вниманието!

Въпроси?
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