Specifikace pod-úlohy případové studie

V této části bude ukázána specifikace jedné z úloh naší případové studie. Jedná se komunikaci agentů a pohyb agentů-vozidel po infrastruktuře za účelem zaparkování na určitém parkovišti. Tedy infrastruktura je definována dopravní síti a parkovišti na ni. Specifikace bude provedena pomocí TIL konstrukcí.
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Když je agent stvořen, tak je mu automaticky dodán cíl, tedy neexistuje agent bez cíle: [image: image5.png][ Cagent.ex][ °=.[ *goat..xly]]
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Zde je zřejmé, že [image: image6.png]agent [ (0t)z,



 je vlastnost individuí, [image: image7.png]goal [ (i),



 je funkce, která vrací daný cíl, agent má vždy právě jeden cíl. Tento cíl může být dále strukturován, ale na venek se jeví jako celek. Každý agent tedy bude mít cíl dané parkoviště nebo konkrétní parkovací místo na daném parkovišti. Agent (vozidlo) totiž neví přesně, na kterém parkovacím místě bude parkovat, proto se mu přiřadí cíl dané parkoviště a až dorazí na dané parkoviště, tak je mu přidělen nový cíl – konkrétní parkovací místo. Zde platí:

 [image: image8.png]I o I A °=x{ °goal,]] [ “Wﬂw’ﬂ-n)']]d
Vivevavy) [

o[ %5 PP,,x] [ O=x[ %P _R.[ “PP.,,y]]]



, 

kde [image: image9.png]is_PP [ (0t):,



 je vlastnost být agent-parkoviště, [image: image10.png]vehicle / (0t):q,



 je vlastnost být agent-vozidlo, [image: image11.png]P_P [(t)rg,



 je funkce, která vrací parkovací místo na parkovišti a [image: image12.png]PP [ (tt)ze



 je funkce, která vrací parkoviště daného agenta, tedy parkoviště, kde daný agent parkuje či má parkovat.

Nadále platí, že agent může být pouze vozidlo nebo parkoviště a naopak, tedy
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zde se musí ovšem dát pozor, jak se bude daná konstrukce přepisovat do znalostní báze agenta, kdy inferencí stroj je Prolog, poněvadž obecně ekvivalence vede k zacyklení. Řešení jsou různá, třeba správným pořadím faktů a pravidel v databázi nebo využití řezu.

Nyní máme nadefinovány základní entity, se kterými budeme pracovat, další budou dodefinovány později. Podívejme se na komunikaci. Jak je zmíněno výše, tak v našem případě, kdy se jedná o problém zaparkování na daném parkovišti, bude komunikace probíhat dvojí. A to komunikace mezi agenty-vozidly a mezi agentem-vozidlo a agentem-parkoviště. Komunikace obecně nastane v případě, kdy se dva agenti potkají, tedy když jeden agent je v zorném poli druhého. První případ nastane, když se potkají dva agenti stejného typu (vozidlo) a druhý případ, když agent vozidlo dojede k agentu parkoviště.
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Předpokládejme, že agent-vozidlo ag1 má přidělen cíl zaparkovat na parkovišti pp1. Agent ag1 nevidí parkoviště pp1. Agent ag1 postupuje po infrastruktuře na základě pravidel a faktů ve své znalostní bázi (viz ). Pokud v průběhu své cesty uvidí nějakého agenta-vozidlo ag2, tak se jej doptá na dané parkoviště pp1, jestli je na něm volné místo.
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kde [image: image19.png]has_free_capacity [ (0t).,,



, nadále platí, že:
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kde [image: image21.png]free_capacity/ (7).,
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Pokud se tedy agent ag1 doví, že parkoviště pp1 má volnou kapacitu, tak pokračuje ve své jízdě po infrastruktuře směrem k pp1.
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, kde RULES jsou definovány v kapitole .

V případě, že ag1 dostane informaci od ag2, že dané parkoviště pp1 již nemá žádnou kapacitu, tak agent ag1 dostává nový cíl (nové parkoviště).
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V případě, že agent dorazí až k danému parkovišti pp1, tak nastává komunikace mezi agentem ag1 a agentem pp1. Agent ag1 se ptá parkoviště, zda má volnou kapacitu. Pokud má, tak ag1 splnil svůj cíl a očekává nový cíl od parkoviště a to konkrétní parkovací místo (parkoviště mu jej automaticky pošle). Pokud však agent pp1 nemá žádné volné parkovací místo, což může nastat tím, že v době před příjezdem došlo k zaplnění parkoviště, pak ag1 dostává nový cíl (nové parkoviště).

[image: image24.png]02| °=[ *position,.. *ag1][ *goal: “ag1]|
[ Ocommunication, %agi[ °goal. °ag1][ *has.free_capacity,.| °goal,. “ag1]]]




[image: image25.png]mul O communication,.| °PP,. °ag1] “ag1[ 9= °goal, ag1][ °P_Puc] PP “MI]]]I




[image: image26.png]I ©3 | ®has_free_capacity,..[ °goal, “ag1]] [ *paricing,. “MI]]



,

[image: image27.png]I ©>[ Oparking *ag1][ °=[ °goat,s %agt][ °P_Pucl PP “MI]]]I



.

