Aula 12 - LIDA 1: Entendendo a Arquitetura

Atividade 1

LIDA (Learning Intelligent Distribution Agent) é uma arquitetura cognitiva que abrange todo o
espectro da cognicdo. Da percepgédo e acdo até raciocinio de alto nivel. Ela reflete o processo
cognitivo encontrado em sistemas cognitivos naturais e se propde a ser uma teoria cognitiva
completa.

A arquitetura LIDA é baseada na teoria do Workspace Global proposta por Bernard Baars que
explica o processo de funcionamento da consciéncia e foi implementada pelo grupo Cognitive
Computing Research Group, liderado pelo professor Stan Franklin, da Universidade de
Memphis.
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Cada ciclo cognitivo da arquitetura LIDA pode ser dividido em trés fases: compreensdo,
atencao e selecéo de acéo.

Compreensao: onde sdo recebidos estimulos internos e externos que sao passados para a
memdria sensorial. Em seguida, € enviada para a memoria associativa perceptual que faz a
categorizagdo e envia para o workspace.

Atencdo: Inicia-se no ciclo cognitivo por meio dos codelets, que formam coalizdes de partes
selecionadas do modelo da situagéo atual e transportam as informacdes para a consciéncia.



Selecdo de acdo: Onde varios processo ocorrem paralelamente, e varias acdes possiveis sédo
enviadas para 0 mecanismo de selecdo de acdo. Esse mecanismo escolhe a acdo mais
adequada para a situacdo atual que esta na consciéncia.

Atividade 2

A arquitetura LIDA foi desenvolvida em um framework de mesmo nome que utiliza a
linguagem JAVA. Este framework implementa uma interface grafica configurdvel e seu
funcionamento é todo configuravel através de arquivos XML.

O framework pode ser dividido em: modulos, tarefas, interface grafica configuravel, fabricas e
interpretador XML.

Mddulos: A arquitetura LIDA possui inimeros médulos, como a memoria sensorial, a memoria
perceptiva associada e o Workspace. Os modulos podem conter submaédulos.

Listeners: Permitem que um mdédulo envie as informag8es para outros mddulos sem precisar
conhecer os detalhes sobre os médulos Listener que receberéo a informacéo.

Tasks: Os médulos precisam executar varias tarefas para conseguir atingir suas
funcionalidades. Entéo, o LIDA usa tarefas para implementar seus processos.

TaskManager: Usa um conjunto de threads para a execucéo das tarefas e controla o tempo
interno do aplicativo.

Nés e Links: NOs e Links sdo as principais estruturas no LIDA. Ambos possuem ativagdo que
podem ser excitadas de varias maneiras e se decaem com o tempo. Um né pode representar
objetos, eventos, conceitos, sentimentos, a¢des, etc.. Um link é conecta um né a outro né ou a
outro link.

Atividade 3

e Arquitetura baseada em Codelets (o que é isso ?)

Assim como a arquitetura Copycat, (Hofstadter e Mitchell), uma arquitetura baseada em codelet
utilizam pequenos elementos capazes de executar uma fungéo (os codelets). Estes elementos
trabalham de forma independente e assincrona e carregam a informacdo da sua utilidade
ajustada através de feedbacks. No LIDA, estes codelets carregam informacdes de atengéo e
servem para carregar as informacdes mais importantes para a consciéncia.

e PAM - Perceptual Associative Memory
Analogamente como na arquitetura Copycat, o PAM funciona como uma rede seméantica
Slipnet. O objetivo desta rede é encontrar caracteristicas do interesse de cada codelet e
traduzir em um estimulo para a consciéncia.

e Behavior Network (Rede de Comportamentos)



Sao redes de selecdo de acdo, como o proposto por Patty Maes. Os comportamentos que
formam a rede competem entre si para serem selecionados. E a escolha do comportamento
depende da situacao atual do agente.

e Global Workspace Theory (Mecanismo de Consciéncia do LIDA)

Proposta por Bernard Baars, esta teoria explica 0s processos cognitivos conscientes e
inconscientes. Reforcada pelas idéias de Daniel Dannett, que diz que toda a consciéncia vem
de processos inconscientes, nesta teoria 0 cérebro é visto como uma rede distribuida de
processos inconscientes chamadas de contexto.

Neste workspace, grupos neurais competem entre si pelo spotlight. Uma vez iluminados, eles
tém suas informacBes propagadas em broadcast. Ou seja, o workspace global é um
processador central e palco da consciéncia. O modelo de Baars pode ser visto também como
um 'teatro da mente', em que os observadores também sao atores que competem pelo spotlight
e quando iluminados, ocorre a propagacao da informacdes para toda mente.

Como a arquitetura LIDA implementa a percepcao do ambiente ?

O ambiente é implementado no LIDA pelo usuario utilizando uma classe abstrata chamada
Environmentimpl. Deve-se implementar os métodos para obter o estado do ambiente
(getState), e o processamento das ac¢des (processAction).

Como a arquitetura LIDA guarda/armazena informagdes de memdria ?

A arquitetura LIDA armazena informacdes de varias maneiras: Memoria associativa (slipnet),
Meméria episédica temporaria, Memoria procedural (schemas) e Memaria declarativa.

Como a arquitetura LIDA seleciona as a¢des que serdo implementadas no ambiente ?

As agles sao selecionadas por uma rede de comportamentos no mddulo de Action Selection.
Este modulo é responsavel por selecionar a melhor agdo na situacdo em que o agente se
encontra.

Como a arquitetura LIDA executa a agdo selecionada no ambiente ?

As acdes sdo executadas pelo Sensory-Motor-Memory. Neste modulo, as informagfes dos
sensores séo utilizadas para decidir qual acdo sera realizada dentro de um ciclo cognitivo.



Aula 13 - LIDA 2: Exemplos de Implementacéo Pratica

Atividade 1

Foi realizado o download do tutorial pratico do LIDA. Este tutorial representa um agente onde
se exibe dois tipos de formas geométricas em duas cores possiveis: Quadrado ou circulo, Azul
ou vermelho. O Agente deve pressionar o botdo 1 deve ser pressionado pelo agente quando
um quadrado vermelho for apresentado, ou o botéo 2 se a figura for um circulo azul.

Atividade 2 - Tutorial Project |

Basic Agent Exercise 0

Neste exercicio foi possivel conhecer a estrutura de classes do Basic Agent. Na figura abaixo
podemos ver as principais classes utilizadas.

Projetos ® |Arquwos | Servigos | =]
+£ AlifeAgentExercises
_ﬁ basicAgentExercises

=4

=[5 myagent
@ Run.java

—L:} myagent. featuredetectors

Lo |§| ColorFeatureDetector.java
: |§] ShapeFeatureDetector java
+{:} myagent. guipanels

foeee

L...L] myagent. modules
: |§| ButtonEnvironment.java
|§| ButtonSensoryMemaory.java
+-| 3 Pacotes de Teste

+ & Bibliotecas

B Bibliotecas de Testes

myagent.run: Classe inicial que executa a aplicacao;
myagent.modules.ButtonEnvironment: implementa o ambiente;
myagent.modules.ButtonSensoryMemory: implementa a mem©éria sensorial do agente;
myagent.featuredetectors.ColorDetector: detecta cores;
myagent.featuredetectors.ShapeDetector: detecta formas.

Na arvore de diretério podemos encontrar a pasta configs, onde sdo armazenadas as
configuragdes do Agente.



Projetos

|Arquivos k] | Servigos

=
=@

..
&

AlifeAgentExercises
basicAgentExercises
) build

b
LidaFactories. xsd
LidaXMLSchema. xsd
basicAgent. xml
basicAgent_ex2.xml
basicAgent_ex3.xml
basicAgent_ex3_solution. xml
factoryData. xml

3
[j---@] guiCommands. properties
G-[& guiPanels.properties
G-[ guiPanels_ex2_solution.propertie
G-[& lidaConfig.properties
[j---@] logging. properties
-1 lib
-1 1) nbproject
10 e

I

Os arquivos de configuracéo sdo os seguintes:

o lidaConfig.properties: Arquivo principal de configurac¢éo principal que indica onde estdo

0s outros arquivos XML de configuragéo;

e basicAgent.xml: Arquivo onde € definida a arquitetura do agente, os mddulos e

processos que serdo usados;

o factoryData.xml : Arquivo que define os elementos que podem ser criados através do

m

doElementFactory: nés, links, estratégias e tipos de tarefas;
e guiPanels.properties: Arquivo de configuracao das abas da interface grafica.

Basic Agent Exercise 1

O objetivo deste exercicio é entender o funcionamento bésico da interface gréfica, suas abas e

paineis.
ButtenEnvi ‘[ PAM Table ’/PAMGMD'I rnclivatwoncharl rPelcepIual Buffer rG\oba\Workspace ’/Pmcednmll.'!emory ’/Antwon Sel
* [ Refresh | [Refresh
Node D Current Acti.|Base-Level| Threshold

hone 0 0,0100 0,0000 0,5000
| Lateral 1 0,0100 0,0000 0,5000
;| Parent 2 0,0100 0,0000 0,5000
| Feature 3 0,0100 0,0000 0,5000
lred 4 0,0100 0,1000 0,5000
| olue 6 0,0100 0,1000 0,5000
-|square 8 0,0100 0,1000 0,5000
Jeirce 10 0,0100 0,1000 0,5000

Logging | Running Tasks | Task Queue | Configuration Files

Logger: ‘GLDBAL

M Logging level |INFO || Clearlog



Na parte superior temos as opc¢oes:

Start/Pause: Inicia ou pausa a simulacéo

Current Tick: Indicador de unidade de tempo atual
Step Mode: Realiza a execuc¢do passo a passo.
Tick Duration: Modifica a duracao de cada tick.

Na parte inferior exitem as abas:

Logging: Exibe as mensagens de log geradas pelo agente
Running Tasks: Exibe as tarefas em execucéo

Tasks Queue: Exibe a fila de tarefas a serem executadas

Configuration Files: Exibe os arquivos de configuracdo em uso pelo agente

Basic Agent Exercise 2

Neste exercicio alteramos a conflguragao da arquitetura do agente informando um outro xml:

Cddigo-Fonte Histdrico | &~ =

[= T T U N
T I [

g #Lgent properties
10 lida.agentdata Fi 2 1 _

11 lida.elementfactory.data=c

13| 2£Gui properties

14 lida.gui. panels ot

15 lida.gui.commands=
16| lida.gui.enable=true

18 #Logging properties

13 lida.logging.configuration=configs/logging.properties

Taskl1

Nesta tarefa mudamos o tempo do tick para 20 e percebemos que nesta configuragdo, o circulo
azul ndo dispara nenhuma ativagdo. Ja o quadrado vermelho, faz com que a ativagdo dos nds
Red e Square passem para 1.0 e comecem a decair quando a imagem desaparece, até chegar a
0.

[ PAMTable | PAM Graph | Activation Chart | Perceptual Buffe
Mode ID Current Acti..| Base-Level..| Threshold
None 0 0,0000 0,0000 0,5000
Lateral 1 0,0000 0,0000 0,5000
Parent 2 0,0000 0,0000 0,5000
Feature |3 0,0000 0,0000 0,5000
red 4 1,0000 p,1000 0,5000
blue B 0,0000 0,1000 0,5000
square 8 1,0000 0,1000 0,5000
circle 10 0,0000 0,1000 0,5000




Task 2

O Painel Perceptual Buffer mostra os nés que estdo sendo percebidos pelo agente.

[ PAMTable | PAM Graph | Activation Chart | Perceptual Buffer | ¢

SQL'

red

Questao 1.1:

O Perceptual Buffer pertence ao médulo Workspace. Estes nés vém da meméria associativa

perceptual.

Task 3

Na aba Global Workspace s&o exibidas as coalizbes que atualmente estdo no workspace global.

Na parte inferior € exibido o histérico das ultimas coalisées.

PAM Table | PAM Graph | Activation Chart | Perceptual Buffer | Global Workspace | Procedural Memory | Action Selection

Coalition ID Activation Coalition NodeStructure Creating AltentionCodelet Sought Content
1034 0,5900 Modes (red[4] square[8]) Li... [BasicAltentionCodelet[7] Modes (red[4] square[8]) Li...
1035 0,3500 Modes (red[4] square[8]) Li... |BasicAltentionCodelet[7] Modes (red[4], square[8]) Li...

Tick at broadcast Broadcast count Coalition Activation Broadcast NodeStructure Broadcast Trigger
66070 BET 0,9400 Modes (red[4] square[8]) Lin...[IndividualCoaltionActivation. ..
66010 566 0,9400 Modes (red[4] square[8]) Lin...[IndividualCoaltionActivation. ..
65690 565 0,9500 Modes (red[4] square[8]) Lin...[IndividualCoaltionActivation. ..
65630 564 0,9500 Modes (red[4] square[8]) Lin...[IndividualCoaltionActivation. ..
65570 563 0,9200 Modes (red[4],square[8]) Lin...|IndividualCoaltionActivation. ..
65510 562 0,9800 Modes (red[4] square[8]) Lin...[MoBroadcastOccurringTrigg..
65070 561 0,2800 Modes (red[4],square[8]) Lin...|IndividualCoaltionActivation. ..
54970 560 0,9200 Modes (red[4] square[8]) Lin...[IndividualCoaltionActivation. ..
64910 559 0,9800 Modes (red[4],square[8]) Lin...|IndividualCoaltionActivation...
54490 558 0,9500 Modes (red[4] square[8]) Lin...[IndividualCoaltionActivation. ..

Questao 1.2:

Estas coalizbes vém da ligacdo com os nds do Perceptual Buffer. Elas se propagam via broadcast
para todos os moédulos que estiverem “ouvindo”, ou seja, que tenham implementado um
BroadcastListener.



Tarefa 4

Nesta tarefa modificamos o arquivo de configuracdo da interface gréafica e incluimos um novo
painel “CurrentSituationalModel*

PAM Table r PAM Graph ’/Actlvallon Chart r Perceptual Buffer r/G\nba\ Workspace r Procedural Memory rAClIDH Selection | CSM

i Refresh | Relax

red

squars

Questao 1.3:

O conteddo do CSM vém do Perceptual Buffer. A memoria associativa perceptual (PAM) é de
onde vém os nés para o Perceptual Buffer..

Basic Agent Exercise 3

Modificamos a arquitetura para utilizar o arquivo basicAgent_ex3.xml

Tarefa 1

Verificamos no arquivo xml onde deve-se colocar a declara¢do dos médulos.

Tarefa 2
Incluimos a declaragdo para o médulo Environment

</ TasKsSpawners>
<submodules:

<module name="Environment">
<class>myagent.modules.ButtonEnvironment</class>
nt" cype="int">1l0</param>

<param namse="h Vpe
<param name="w type=

Ls

idth VL I >10</params>
<taskspavner>defaultTS</taskspawner>
</module

Executando o agente percebemos que os nds Red e Square passam a receber ativacdo, mas o
Perceptual Buffer ndo exibe nada.

Tarefa 3

Incluimos a declaracdo de um listener para o PAM



<listeners>

<listener>
<listenertyperedu.memphis.corg.lida.pam. Famlistener</listenercype>
<modulename>PerceptualhssociativeMemory</modulename>
<liztenername>Workspace</listensrname’

<flistenerﬂ

Ao executar o agente percebe-se que o Perceptual Buffer passa a exibir os n6s Red e Square.

Tarefa 4

Incluimos agora dentro da declaracéo do PAM, tasks para detectar a cor azul.

<tasktype>ColorDetector</tasktyper
<ticksperrun>3</ticksperruns>

<param name="color" "r-167T76261</ param>
<param name="node ype="=tring">»blue</param>
</task»
Tarefa 5

Agora incluimos task para detectar circulos

<task name="CircleDetector"”
<tasktype>ShapeDetector</tasktype>
<ticksperrun>3</ticksperrun>

<param name="area" type="int">31</param>
<param name="backgroundColor" type="int">-1</param>
<param name="node" type="string"»circle</param>»

<fta5kﬂ

Ao executar o agente, vemos que ha ativacdo para quadrados vermelhos e também para circulos
azuis:

ID Current Acti..| Base-Level..| Threshold
1] 0,0000 0,0000 0,5000
1 0,0000 0,0000 0,5000
2 0,0000 0,0000 0,5000
3 0,0000 0,0000 0,5000
4 0,0000 0,1000 0,5000
] 0,9800 0,1000 0,5000
8 0,0000 0,1000 0,5000
circle 10 0,9800 0,1000 0,5000

Tarefa 6

Para que o agente passe a pressionar o botdo 2 quando encontrar circulos azuis, precisa-se
adicionar uma declaracdo no AttentionModule:



<task
<tasktyperBasichttentionCodelet</taskcype>
<ticksperrun»5</ticksperrun>
<param name="n

-ing"sblue, circle</param>

<param name=" d" type="int">30</param>

<param name="initialActivation" type="double">1l.0</param>
</task>

Executando o agente agora pode-se perceber que o botédo 2 é pressionado quando exibe um
circulo azul.

Advanced Exercise 1

Neste exercicio vimos que é possivel executar o agente sem interface grafica. O resultado da
execucao pode ser visto através do log gerado pelo agente.

| lida.agentdata
lida.elementfactory.data

P lida.gui.commands=
i lida.gui.enable=fa

| lida.logging.configuration=configs/logging.properties

alizar: AttentionModule + | hanterior i préximo

@ «° = EBEE

da - basicAgentExercises (run) |
- =T

—InTo My EgETT - MOOUIES - DU CONEITIIT DULTON £ PT =3
0000000087 -0000004475 -INFO myagent _modules ButtonEnvironment -¥» Button 2? pressed
0000000088 :-0000004585 :INFO myagent .modules.ButtonEnvironment -> Button Z pressed
0000000085 -0000004705 :INFO myagent .modules.ButtonEnvironment -> Button Z pressed
0000000090 :-0000004825 :INFO myagent .modules.ButtonEnvironment -» Button 1 pressed
0000000031 :-00000043945 :INFO myagent.modules.ButtonEnvironment —-» Button 1 pressed
0000000092 -0000005055 -INFO myagent modules_ ButtonEnvironment - Button 2 pressed

0000000093 -0000005225

CONSTRUCAC DPARADR (tempo total: S segundos)

INFO myagent_modules . ButtonEnvironment - Button 2 pressed

Advanced Exercise 2

Neste exercicio executamos o basicAgent e verificamos que o nimero de coalizdes enviadas ao
workspace global era grande.

Fizemos a alterag&o abaixo proposta no arquivo xml do agente:



<task name="RedSquareCodelet™>
<tasktypes>BasichttentionCodelet</tasktype>
<ticksperrun>50</ticksperrun>
<param name="nodesz" type="string">red, square</param>

od"™ type="int">300</param>
<param name="initiallActivation" type="double">1.0</param>

</task>

ctoryPeri

<param name="r

Definimos o RedSquareCodlet para 50 ticks per run e ao executar o agente verificamos que
guando o quadrado vermelho era exibido, o nimero de coalizGes era bem menor do que antes.

Advanced Exercise 3

Neste exercicio criamos um detector para a tela em branco. Para isso criamos uma classe para a

detecc¢do, um codelet de atencdo e um esquema no o xml do agente.

A Classe para detecc¢do sera responsével por contar os pixels da tela e retornar a ativagéo
maxima se apenas existir o background:

15 public class EmptyFeatureDetector extends BasicDetectionBlgorithm {
=) private int backgroundColor = 0xFFFFFFFF:

=) private Map<5tring, Object>» =smPFarams = new HashMap<String, OCbiject>():
18

19 @Override

@ public void init() {

21 super.inic();

22 smParams.put ("mode™, "all"™) ;

23 }

2¢| |

25 @0verride

@ [ public double detect() {

27 int[] layer = (int[]) s=sensoryMemory.getSensoryContent ("visual",smParams)|;
28 int area=0;

249 for({int i=0;i<layer.length:;i++){

30 if (layer[i] '=backgroundColor) {

31 area++;

32 }

33 H

34 if(area == 0} {

35 return 1.0;

36 }

37 return 0.0;

38 -

20

Adicionando o detector de caracteristica no factoryData.xml
<task name="EmptyDetector">
<classrmyagent . featuredetectors.EmptyFeatureletector</class>
<ticksperrun>5S</ticksperrun>
<associatedmodulerSensoryHMemory</associatedmodules>
<associatedmodulerPerceptualissociativeMemory<,/associatedmodules>

<param name="] - type=Tint"»-1</params

<param name="nod type="z ng"rempty</params>

</task>



No basicAgent.xml foi adicionado um novo n6é ao modulo PerceptualAssociativeMemory:

<module name="PerceptuallissociativeMemory™>
<classredu.memphis.ccrg. lida.pam. FerceptualhissociativeMemoryInpls/class>
<param name="pam.U le" type="double">.7 </param>
e">».6 </param>
ouble">.5 «</param>
z">red,blue, square, circle, empty</param>

<param n

<param name="pam

<param name="nod

<taskspawnerrdefaultT3</taskspawners>

<initialTasks>

<task name="EmptyDetector">

<tasktype>EmptyDetector</tasktype>
<ticksperrun>3</ticksperrun>

<param name="bkacl Coloxr™ type="int"»-1</params>

<param name="node vpe="string"rempty</param>
</task>

Ainda no basicAgent.xml foi incluida uma nova tarefa ao codelet de ateng&o:

<module name="Atten nModule™>

<classredu.memphis.corg.lida.attentioncodelets. AttentionCodeletModule</class>
<associatedmoduler>Workspace</associatedmodules>
<azsociatedmodules>GlobalWorkspace</associatedmodule>
<taskspawner>defaultT5</taskspawner>
<initialTasksy|
<task name="E et">
<tasktyperBasichttentionCodelet</tasktype>
{ticksperrun>5<itick5perru1>

<param name="no ing"rempty</params
" type="int"»30</param>

e"x1.0</param>

<param name="r

<param name="1ini
</task>

n" type="do

Um novo esquema foi incluido na meméria procedural, para fazer com que a a¢éo de soltar o
botéo seja executada se a tela estiver vazia

<module name="Froced ory">
<classredu.memphis. ccrg lida.proceduralmemory.ProceduralMemoryImpl</class>
<param name="pr v.ticksPerStep" type="int"> 14 </param>
<param name= 1m=if Ied =quare, press 1| (red,sgquare) () |action.pressCne| () () |0.01l</param>
<param name="3z 2"»if blue circle, press 2| (blue,circle) () |action.pressTwol| () () 10.01</param>

<baram name="s .3">»if empty, release press| (empty) () |action.releasePress| () () 10.01</param>
<taskspawner>defaultT5</taskspawner>
<initializerclassredu.memphis.ccrg.lida.proceduralmemory. Bas1cPIOceduralHemoryInlt1311zer(flﬂltlallzerclass}

initializerclass>--—

<!module>

No médulo SensoryMotorMemory, o parametro smm.3 foi descomentado:

<module name="SensoryMotorMemory">
<classredu.memphis.ccrg. lida. sensorymotormemory . BazicSensoryMotorMemory<,/class>
<associatedmodulerEnvironment</associatedmodule>
<param name='

1"raction.pressOne,algorithm.pressl</params>

<param name="z Z"»action.pressTwo,algorithm.press2</params>

<param name=" Z"»action.releasePress,algorithm.releasePress</param>

<taskspawner>defaultTS5</taskspawners>

<initializerclass»edu.memphis.ccrg.lida.sensorymotormencory.BasicSensoryMotorMemoryInitializer</initializerclass>
</module>



Ao executar o agente, o nd empty é detectado e ativado quando a area da imagem esta vazia.

5 Mode D Current Acti..| Base-Level..| Threshold
“|INone 0 0,0000 0,0000 0,5000
“|lLateral 1 0,0000 0,0000 0,5000
“|Parent 2 0,0000 0,0000 0,5000
“|[Feature 3 0,0000 0,0000 0,5000
A|lred 4 0,0000 0,1000 0,5000
“|lolue 6 0,0000 0,1000 0,5000
|l=quare 8 0,00 0,1000 0,5000
lcircle 10 0 0,1000 0,5000
‘|lempty 12 0.1000 0,5000

Atividade 2 - Tutorial Project Il

Agent Exercise 1

Neste exercicio executamos outro agente que simula um ambiente com predadores, obstaculos e

alimento.

Tarefa 1

Podemos clicar sobre cada célula para visualizar os dados de cada elemento, ou podemos

seleciona-los na lista a direita.

| AlifeEnvironment |

40

| refresh| zo-om:|

m
Il

agent?

treed
treet
tree?
treed
treed
predators
predatorf
agent?

-

Questédo 2.1: A interface do alifeAgent € mais complexa que a do basicAgent. Nesta interface

pode-se identificar todos os elementos do ambiente e seus parametros.




Tarefa 2

Nesta tarefa vimos o painel de grafico do PAM. Neste grafico podemos ver todos os nés e suas
ligagGes. Quando o numero de nos é muito grande, a visualizacao fica prejudicada. Para isto
podemos aumentar 0 zoom para inspecionar um né, ou entdo clicar no botéo relax, para que
sejam distribuidos de uma forma melhor.

( PAM Table | PAM Graph | Activation Chart | Perceptual Buffer |

®
hgw Mone

Parent

Parent predator

badHegih  Parent Parent
Parent

ain

rockOrigin

LatesaBErR Be nt front © 3T80L o dpoitRSRETENE

Tarefa 3

No painel Task queue podemos ver as tarefas que estdo enfileiradas para serem executadas
em cada tick.

Logging | Running Tasks | Task Queue | C Files
Scheduled Tick Task1 Task2 Task3 Task4 Task5 Task6 Task7T Task8 T
3 a
3 HealthDetector4] ObjectDetectori5] AddLinkToPerceptTaski1...ObjectDetector(6] ObjectDetector(7] ObjectDetector(s] ObjectDetector(d] ObjeciDetector(10] ObjectDetel=
2 =
3 UpdateG
2
3
)
3
b Taski2]
3
il
2
il
2 CueBackgroundTask(15]
3
B B

No painel Running Tasks podemos ver as tarefas que estdo sendo executadas no momento:
Logging Running Tasks rTastneue rf‘ Files

| TaskID Activation ‘ Status Description | Next sched
0 0,0100 RUNNING  |Environme... 8200
2 0,0100 RUMMING  [Backgroun... |3070
3 0,0100 RUNMING _ [SensoryMe... |8065
4 0,0100 RUNMING  [HealthDete..|8064
5 0,0100 RUNMING  |ObjectDete... |8064
19269 0,0100 RUNMING  [NoBroadca..[8105
6 0,0100 ’EUNN\NG ObjectDete... |8064
7 0,0100 RUNMING _ [ObjectDete... |8064
8 0,0100 RUNMING  |ObjectDete... |8064
9 0,0100 RUNMING _ |ObjectDete... |8064
10 0,0100 RUNMING  [ObjectDete... 8064
11 0,0100 RUNMING  |ObjectDete... |8064
12 0,0100 RUNMING  [ObjectDete. (8064
13 0,0100 ’EUNN\NG ObjectDete... |8064
14 0,0100 }EUNN\NG ObjectDete... |8064
15 0,0100 RUNMING  [CueBackar... |3070
16 0.0100 |RUNMING [UpdateC: |8065




ALlfe Agent Exercise 2

Tarefa O

Nesta tarefa, modificamos os parametros para ndo haver mais comida no ambiente virtual. Desta
forma, o agente ndo consegue mais recuperar sua energia.

Percebe-se também que quando a energia cai para 0,33 0 agente ndo se movimenta mais.

AlifeEnvironment

| refresh | zoom: | zmlil

o AR

agenty |V|
a attribute value
' id 7
B name agent
Size 5
health 0,0000
l container cell[5,9]
direction N

Tarefa 1

Nesta tarefa criamos uma classe para detectar quando a energia do agente esta baixa, ou seja,
inferior a 0,33

-] public class BadHealthDetector extends BasicDetectionfilgorithm {

g

10 private final String modality = "";

Q, private Map<String, Object> detectorParams = new HashMap<String, Cbject>{():
1z

13 @Cverride

@ public woid init() {

15 super.initc():

16 detectorParams.put ("mode™, "health");

17 }

18

19 @Cverride

@ public double detect() {

21 double healthValue = (Double) sensoryMemory.getSensoryContent (modality, detectorParams):
22 double activation = 0.0;

23 if (healthValue <= 0.33) {

24 activation = 1.0;

25 }

26 return activation;

27 }

28 H



Tarefa 2
Nesta tarefa incluimos um detector para baixa energia no arquivo factoryData.xml

LA —

<task name="Ea h
<classralifeagent.featuredetectors.BadHealthletector<,/class>

<ticksperrun>3</ticksperrun>

<associatedmodule>SensoryMemory</associatedmodules>

<associatedmodule>PerceptuallssociativeMemory</associatedmodules
</task>

Tarefa 3
Criamos uma nova tarefa dentro do mddulo PerceptualAssociativeMemory para que um novo né
de baixa energia seja criado

rt
m
L

t
()
H
W

<task name="BadHealth
<tasktyperBadHealthDetector</taskovpe>
<ticksperrun»3</ticksperrun>
<param name="node" type="ztring">badHealth</param>

</task>

Tarefa 4
Adicionalmente criamos um novo detector e né para quando o predador estiver em frente ao
agente.

<task name="predatorFrontDetector™>
<tasktype>0bjectletector</tasktype>
<ticksperrun>3</ticksperrun>

<param name="node" type="string"»predatorFront</param>
<param name="object™ t« ring"s>predator</param>
<param name="pozition" type="int">l</param>

<fta5k4

Executando o agente, ele passa a se mover quando a energia estiver baixa e também foge do
predador quando este estiver a sua frente.

Questao 2.2: O comportamento do agente muda apenas colocando os detectores pois ja existem
schemas na memdria procedural para executar agées quando estes novos nés forem ativados.

ALlfe Agent Exercise 3

Neste exercicio modificamos a configuragdo do agente para usar as declaracdes do
arquivo configs/alifeAgent_ex3.xm

Tarefa O

Executamos a simulacdo e percebemos que o agente ndo reage ao predador.



Questdo 2.3: O agente ndo reage ao predador pois ndo ha codelet de atecdo para tratar a
aproximacéo do predador.

Tarefa 1

Nesta tarefa incluimos o codelet de atencao para tratar os nés do tipo “predator”.

<task name="PredatorattentionCodelet">
<tasktype>HNeighborhoodhttentionCodelet</tasktype>
<ticksperrun>5</cicksperrun>
<param name="nod

=" type="string">predator</param>

<param name=" - X riod 3y int">»50</ params>
<param name="in
</task>

Questdo 2.4: A partir de agora, o nd predador pode ser levado a consciéncia e ser tratado

adequadamente.

Tarefa 2

Nesta tarefa modificamos o codelet de atencdo para comida e reduzimos a ativa¢éo inicial para
0.01.

<task name="FoodAttentionCodelet'>
<tasktypes>NeighborhoodhittentionCodelet</tasktype>
<ticksperrun>5</ticksperruni
<param name= dez" type="string">food</param>
type="int">50</param>
ble">0.01</paramy|

<param name=

<param name="initialA n"
</task>
Ao executarmos a simulagéo percebemos que o agente nédo reage a comida que esta proxima.
Questao 2.5: O Agente passa a ficar menos interessado na comida.

Tarefa 3

Modificamos agora o codelet de atengdao para GoodHealth. Alteramos o parametro
refractoryPeriod para 10.
<task name="GoodHealthattentionCodelet™>
<tasktypesrNeighborhoodittentionCodelet</tasktype>
<ticksperrun»5</ticksperrun>

<param name="nodez" type="sztring">goodHealth</param>
<parhm name=" F int">10«</param>
<param name="initialkc n ype="double">0.10</param>

</task>

Apés a alteracdo, executamos a simulagcdo e percebemos que a frequéncia com que coalizbes
envolvendo GoodHealth aparecem no Workspace Global aumentou.

ALlfe Agent Exercise 4

Neste exercicio alteramos a configuracdo da arquitetura para utilizer o xml de agente
configs/alifeAgent_ex4.xml



Tarefa O

Executamos a simulagdo e percebemos que o agente s6 se move se sua saude estiver abaixo de
0.66 ou se algum predador se aproximar.

Tarefa 1

Modificamos o schema 10.b na memdria procedural para que o agente passe a se mover ao
encontrar espacgo vazio a sua frente.

<param name="

bBE">if emptyFront move agent| (emptyFront) () |action.movelgent] () ()

|0.£;;’par;r-n>-
Executamos a simulacdo e percebemos que o a gente se move mesmo quando esta com boa
salde.

Tarefa 2

Nesta tarefa modificamos o incializador do PAM para utilizar uma classe customizada. Este
inicializador é responsavel por criar nés e links no PAM.

<initializerclass»alifeagent.initializers.CustomPamInitializer</initializerclass>

Em seguida modificamos a classe customizada para criar um link entre o né food e object:

child = pam.getMode ("fo

pam.addDefaultlink (factory.getlink (child, objectNode, PerceptuallissociativeMemoryImpl.FPARENT)) ;

Executamos o agente e através do PAM Graph podemos ver que a um link entre rock e object, e
também food e object.

[ PAM Table |* PAM Graph | Activation Chart | Perceptual Buffer

Refresh | Relax

rockFront

object

Parent

Parent

Parent
rock




Tarefa 3

Nesta tarefa ajustamos o tempo de decaimento do n6é Object. Para isto utilizamos a estratégia de
decaimento “slowDecay” definida no factoryData.xml

objectNode.setDecayStrategy (decayStrategy) ;

ApOs a alteracdo, executamos a simulagdo e percebemos que a ativagdo do né object permanece
mais tempo em 1.0 e demora mais a comegar a cair, com relagcao aos outros nés.

Advanced Exercise 1

Na simulagdo atual, o agente ndo tem nenhuma agdo ao se deparar com uma arvore. Porém é
interessante que ele se mova até ela para que se proteja dos predadores.

Para isto, criamos um codelet de atencdo para detectar quando h4 uma &rvore na frente do
agente.

<task name= ; t B let™>

<tasktype>NeighborhoodAttentionCodelet</tasktype>

<ticksperrun>5</ticksperrun>

<param n type=" s">treeFront</param>

<param D}T Y types= ">50</param>

<param nam : f y D 1e">1.0</param>
</task>

Depois incluimos um schema na meméria procedural para selecionar a agdo de mover o agente
quando houver uma arvore na frente.

<param name="schems.1l"move forward if treefront | (treeFront) () laction.moveAgent| () () |0.1</param:

Advanced Exercise 2

Neste exercicio criaremos uma nova classe para sele¢cdo de acdo. Esta nova classe devera
herdar da classe FrameworkModulelmple implementar as interfaces ActionSelection e
BroadcastListener.

Primeiro modificamos o arquivo de configuracdo do agente e incluimos um listener onde o
ActionSelection & um BroadcastListener para o GlobalWorkspace:

listener
listener Listener< /listener

listener listener
listener
<listenery>
<listenertyperedu.menphis.corg.lida.globalworkspace.Broadoastlistener</listenertypes>
<modulename>GlobalWorkspace</modulenames>
¢listenername>ActionSelection</listensrname:
</listener>

No médulo ActionSelection, modificamos para que pudesse utilizar a nova classe criada.



<classredu.menphis.cocrg.lida.actionselection.BasicActionSelection<
<param name="actionSelection.ticksPerStep” type="int"> 10</param>
<taskspawner>defaultT5</taskspawner>

</module>——1»

kmndule name="ActionSelection™>
<olassralifeagent.modules.CostombctionSelections/class>
<param name="action3election.ticksPerStep” type="int">10</param:
<taskspawner>defaultT5</taskspawners

</modules

Nao foi possivel ainda implementar a classe “CustomActionSelection”

fcllass>



