Manufactura de Nueva Generacion




AGENTES
CONCEPTOS

" |os actuales sistemas de informacion  sufriran

transformaciones all abandenar su rol pasivo y pasar a
Ser activos para tomar decisiones.

Un agente es noermalmente un asesor de la persona
real, a quien sustituye, anticipandose a sus
requerimientos.

El paradigma de agente nes permite modelar acteres
COM Cconocimientos, Creenclias, Percepcienes, metas,
Intenciones Yy ohligacienes.



AGENTES
CONCEPTOS

= Agente:

Un agente es un sistema de computacion que
Se encuentra situade en un ambiente
determinado y es capaz de un comportamiento
autonomo con la mision de cumplir sus objetives
de diseno.

| Sistema multiagente:

Uni sistema multiagente esta constituido por un
conjunte de entidades inteligentes llamadas
agentes gue coordinan sus hanilidades, para la
ieselucion de problemas; individuales o glohales.



AGENTES
CONCEPTOS

= | as definiciones basicas de agentes presentan el
concepto como algo autonemo gue percibe el entorno a
traves de sensores de vision, tacto, temperatura, entre
otres y actuan en el a traves de efectores (elementos
gue facilitan su actuacion, brazos reboet , mecanismos
de movilidad], etc.).



AGENTES
CONCEPTOS

= Dentro de las clasificaciones mas generales podemos
decir que basicamente nos encontrames en este campo
con agentes de software les cuales se presentan como
especificos para tareas de informacion, entretenimiento
0 Virus, ademas se presentan dentro de los agentes de
computacion les dedicados a moedelar |a vida artificial.
Otro campo es el de agente robotico sobre el cual se
@CUpPa en gran parte nuestra materia.



AGENTES
CONCEPTOS

= Un agente es una abstraceion , una idea o una entidad
computacional gue pesee caracteristicas que permiten
definir dos nociones: una debil y otra fuerte gue recurre
a conceptos nermalmente aplicados a humanes .

= \Woeoldrige y Jennings (1995) distinguen estas dos
acepciones del termino agente comn una nocion debil
gue representa la concepcion mas general y otra nocion
mas fuerte .



AGENTES
CONCEPTOS

= | a definicion debil nes dice que es un sistema
Computacienal hardware o software que goza de
propiedades tales como:

= Autenomia: les que les permite operar sin una
directa intervencion de humanes, conservando un
clerto grado de contrel de sus acciones Yy estado
Interno.

o Habilidad soecial: Los agentes interactuan con otres
agentes como también con humanes; a traves de
SuUs Interfases de comunicacion



AGENTES
CONCEPTOS

* Reactividad: los agentes perciben su ambiente. Este
puede ser el mundo fisico, un usuario gue interactta
con el otros agentes, Internet, o' una combinacion de
estos, respondiendo a los cambios que ocurren en el
ambiente.

= Proactividad: Los agentes no sole actuan en
respuesta a sulambiente de eperacion, Sino tambien
SO Capaces’ de presentar un comporiamiento
oportunista, dirgido per sus objetives, tomande la
niciativa: en el memento gue sea aprepiade paral el.



AGENTES
CONCEPTOS

= | a definicion fuerte de agente nos dice gue ademas de
|las caracteristicas anteriores el agente goza de una o
mas de las siguientes propiedades que le permiten
reflexionar sobre su comportamiento enilugar de solo
leaccionar a estimules o cambios en surambiente:

= Nociones mentales: representan las creencias,
deseos e intenciones del agente.



AGENTES
CONCEPTOS

o Racionalidad: ElI conjunter de las accienes gque
realiza  conservam el proposito de alcanzar un

ohbjetivo.
o Adaptabilidad: o  Aprendizaje: Cambia  su
funcienamiento en funcion de su prepia Experiencia.

o VVeraclidad: Un agente no es capaz de cemunicar
conscientemente infermacion falsa.



Metodoelogia Mutiagentes Algunos
APOItes

= | a metodologia MaSE. (Multiagent Systems Engineering) del  AEIT
(Air Force Institute of Technology) Agent Lab es una de las mas
recientes metodologias en la materia.

= Aporte :Elaborar una propuesta inicial sobre la base de la
Metodologia MaSE, para incorporar en esta, iIngenieria de
Conocimientos considerando las fases de adquisicion,
conceptualizacion y formalizacion de les cocimiento de los agentes
en funciona de sus roles considerande sus conecimientes
estratégicos tacticos y facticos.



Metodoelogia Muliiagentes Algunes
APOItes

Si bien metodologicamente se determinan las metas en un
diagrama jerarguico el que identifica las mismas a nivel de que
estas puedan ser tratadas por uno 0 mas agentes, se regquiere una
descripcion detallada que represente el conocimiento
necesario por parte de cada agente gue actua como responsable
de los reles y tareas asociadas con una meta en particular.



Metodoelogia Muliiagentes Algunes
APOItes

El comportamiento de uni rol se especifica mediante un; conjunto de
tareas, cada una demuestra un comportamiento individual que el rol
ejercido por un agente debe mostrar.

El comportamiento que asume el agente en la ejecucion del rol
asignado requiere uni conocimiento por parte del agente, la
Incorporacion de este conocimiento en el desarrollo de software en
ambientes multiagente se presenta como principall contribucion del
presente trabajo



Metodoelogia Muliiagentes Algunes
APOItes

Cada rol puede ser interpretado: por una clase agente, existe un
Mapeo con respecto a roles y clases agentes, SI bien una clase
agente por razones de diseno puede interpretar uno 0 mas roles, no
obstante se considerara el conocimiento especifico para cada rol en
correspondencia a su clase agente.

La propuesta pretende rescatar el conoecimiento del deminio de la
aplicacion considerando los roles que ejerceran los agentes desde
epocas tempranas en; el desarrollo de la aplicacion para aguellas
arguitecturas basadas en conocimiento.



Metodoelogia Muliiagentes Algunes
APOItes

= Este conocimiento conformara luego las bases de conocimientos
para el agente basado en conocimiento, el que contara con
componentes como interfaz de E-S, motor de inferencia, reglas,
base de conecimiento, controlador.

= Se propone incorporar la Ingenieria de Conoecimiento (Knowledge
Engineering), sugiriendo como nombre MaSE & KE. Las fases vy
etapas propuestas pueden verse en la Figura “MaSE & KE”.



Metodoelogia Muliiagentes Algunes
APOItes

= Para incorporar la vision de ingenieria de conocimiento
Se considera:

= En primer lugar la Fase de Transformacion de Metas a Roles de
|la. metodolegia MaSE sebre la cual se propene incluir una etapa
gue contemple la adguisicion de conocimiento del rol.

= Epn segundo lugar se prepone Inclulr en la fase correspondiente a
creacion, de clases de agente, una etapa destinada a la
conceptualizacion dell conecimiento necesario para el desempeno
dell rol por parte del agente.



Metodoelogia Muliiagentes Algunes
APOItes

= En tercer lugar se propone incluir una etapa en paralelo con las fase de
ensamblado de clases de agente y construccion de conversaciones
destinada a la formalizacion de los conecimientos del agente cuyo
objetivo es el modelado del conocimiento que el agente reguiere para la
ejecucion de las tareas que conforman el rol.



Metodologia Multiagentes
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Sistemas Holonicos de Fabricacion

= El concepto holonico fue desarrollado por el filosofo
Arthur Keestler en 1967 para explicar la evolucion de les
sistemas biologicos y sociales

= Por un lade estes sistemas desarrollan durante la
evolucion formas intermedias estables gue son
autoconfiables, mientras gue por otra parte es dificil
distinguir en un sistema viviente entre el tedo y 1as parte

= Esta observacion lleve a Koestler a proponer la palanra
IHoelon combinacion de la palabra grlega “heles” gue
significa teodo V. el sufijergriege “on” gue signiiica
particula e parie



Sistemas Holonicos de Fabricacion

= Koestler observo gue en las organizaciones soclales no
existen entidades enteramente auto-suficiente y aisladas

" Toda entidad en una erganizacion tal'.como:
= Una celula simple de un animal
= Una familia en una seciedad
= Se componen de unidades mas basicas:
= Plasma y nucleo
= Padres e hijos
= Vientras gue al mismo tiempo forman parte de una
Unidad de erganizacion: mayer:

= Tejide muscular
= Una comunidad



Sistemas Holonicos de Fabricacion

" | 0os sistemas holonicos de fabricacion
fueron propuestos en 1990.

= Un Holon es definido por el consorcio
HMS Como:

un blogue de construccion auténemao V.
cooperative de un sistema de falbricacion para
transfermar transportar, almacenar /o validan
Infermacion Yy 0hjetos; fisIcos



Sistemas Holonicos de Fabricacion

= |_as principales caracteristicas de un Holon
definidas por HMS: eni 1994 son:

= Auteonemia: cada holon debe ser capaz de crear,
contrelar, monitorizar la ejecucion de sus planes y.
tomar acciones correctivas ante su mal
flincienamiento

= Cooperacion: los holones deben ser capaces ce
negociar y ejecutar planes mutuamente aceptados Y
adoptar acciones conjuntas contra el mal
fUncionamiento

= Auto Organizacion: el sistema debe acomodarse ante
la Incornporacion:, eliminacion, modificacion de
nolones con minima intervencion humana.



Sistemas Holonicos de Fabricacion

= Otro concepto es el de Holarguia gue es definido como
el'conjunto de colones gue coopera para conseguir un
objetivo.

= Un sistema de fabricacion Holonice es una Holarguia
gue integra el rango complete de actividades de
fabricaciones desde la reserva de pedides hasta el
diseno, produccion ' marketing para obtener un
empresa agil

= | 0s elementes claves de un sistema de fabricacion
(materiales en|crudo, maguinas, preductos, piezas) en
un HMS tienen propiedades de autenemia. V.
COOPEracion



Sistemas Holonicos de Fabricacion

= En un HMS la actividad de un Hoelon es
determinada por la medio de la
COOPEracion con otros holones, en
OpoSIcion a ser determinada por
mecanismos centralizados.

= Enilos HMS les agentes inteligentes
lamades holones tiene tante una parte
fisica come una parte software

= UniHolon puede ser parte de otro helon



Sistemas Holonicos de Fabricacion

= Agentes holonicos:

= Propiedades de comportamiento:
= Colaboran
= ActUian de forma corporativa
= Peden reorganizarse

= Caracteristicas estructurales

= Recurnsividad! (fermades Intermamente por
entidades aute-similares)



Sistemas Holonicos de Fabricacion

= Arguitectura general de un Holon se divide a nivel de :
= Procesamiento fisico

= Presenta una capa de procesamiento fisico
(hardware gue realiza la fabricacion), por ejemplo
ensamblado

= Esta capa es controlada por una capa de control
fisico
= Procesamiento de la informacion

= | .3 toma de decisiones representa el Kernel del Holon
\/ provee dos interfaces:

= | 3 primera para la Interaceion con eires helones
= | 3 segunda para la interaccion con humanos



SISTEMAS
MULTIAGENTES
HOLONICOS

Caso de estudio
Sistema TeleTruck



Objetive

= En el siguiente trabajo presentaremos
como se vinculan los Holenes dentro de
los sistemas multiagentes y mostraremos
U caso de estudio.



Caso de estudio
Sistema TeleTruck

= TeleTruck es un sistema basado en
multiagentes holonicos con el objetivo
de planear el transporte de mercaderia
CON cCAMIONES.

= ES una re-implementacion y una
extension del prototipos MAS-MARS.



Sistema MAS-MARS

= \/ersion simplificada y abstracta del
problema de despacho de mercaderias
COn camiones.

= SUS agentes representan camienes
NOMGYENEDS, JUE NEgOcIan con Ordenes
entrantes, . optimizan la distrpucion Y.
ejeclcion de estas ordenes de acuerdo a
U CoSto de medida.



Sistema TeleTruck

= A diferencia cont MAS-MARS, se planean
ordenes realistas usando agentes
heteregéeneos con diferentes modelos de
vehiculos.

" Se modelan objetos fisicos:
= Camiones
= Conducteres
= Jrallers
= Containers



Objetivo del sistema TeleTruck

= Teletruck intenta obtener una solucion de
manera tal que las cargas estén
balanceadas, |as rutas a seguir sean
minimas y. el tiempo dedicade a concluir el
trayecto sea optimo.



Recursos a tener en cuenta

= Espacio de carga

" Tiempo de los conductores

= Cantidad y. tipo de carga

= [iempos de carga y descarga

LLos distintos tipos de componentes de los
agentes se unen para formar un sistema
nolonico de transperte, el cuall puede planear
V. ejecutar las tareas para las cuales fue
disenado.



Arguitectura dell sistemal
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EXxplicacion de la arguitectura

" cada uno de los camiones posee un sistema de
posicionamiento global, tambien poseen; el soft para
realizar la comunicacion comercial.

" [0dos les mensajes transferidos desde o hacia los
camiones son almacenados eniuna hase de datoes
gue permite al sistema y al controlader del plan de
ejeclicion gue reaccionen de manera dinamica.

= Una interfaz permite vistualizar ellmapa con: 10s
VENICUIos Y sUS pesiciones. Permite modificar las
entidades de transporie y les planes para cada una
de ellas.



Socledad de agenes

= E| sistema esta compuesto por diversos
agentes heterogeneos. Cada uno de estos
agentes tiene sus propios planes,
ohjetives Y facllidades de comunicacion de
manera tallde proveer sus; Sernvicios para
el plan de transporie de acuerde con su
el en la seciedad.



Unidades de planeamiente de la
ejecucion (PnEUs - Plan'n” Execute
Units)
= Un PnEU esta equipado con habilidades
de planeamiento, coordinacion y
comunicacion, Pero no tiene sus recurses
PropIos.

= Un holon de transporte gue tiene por lo

MENOBS Una tarea, esta dirigida por un
PREUL



Agentes de fabrica

= Anuncian y. distribuyen; las nuevas
ordenes

= Aceptan las ofertas
= Controlan la optimizacion glebal

= Coordinan la ejecucion y. canalizan todas
las comunicaciones del sistema con el
usuario.

= Coordinan la cooperacion nterma y la
nteraccion entre PnEUS;



Planeamiento del tour

= | 0s agentes de fabrica anuncian las nuevas
ordenes entrantes Yy las ordenes almacenadas en
los PnEUs a traveés de un protocolo de red.



lieracion para el mejoramientordel
plan

= Algoritmo donde los vehicules compran y
venden al azar tareas.

= E| algoritmo consiste en rondas /
iteraciones en donde se acepta o0 no. la
compra / venta si el cesto de |a solucion
global disminuye.

= =S posible interrumpiro en cualguier
MeMeEnto.



Comunicacion, coordinacion y
control de recurses

= Agentes autonomos deben: unirse con otros
y formar holones, sin perder su autonemia
en forma total. Pueden dejar el holon V.
actuar en forma autonema y luegoe volver al
sistema como un holon nueve.

= permite mayor Coeperacion y coelaboracion
entre agentes que en un; sistema
multiagentes tradicional.

= Siempre hay preferencias de union entre
los| diferentes recurses.



ECNP — Protocolo de contrato de
red extendido

= EJECNP es usado por unilade por el
agente de la compania para alocar tareas
a les holones existentes y por otro lado
por les PREU libres les cuales o usan
para fermar un nUevo hoelon.



Euncionamiento del protocolo
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Protocolo

_a figura anterior muestra come un agente
principal;, anuncia una nueva tarea a un
nolon (el de la izguierda) vy a los PnEUS.




Conclusiones

Los agentes de este sistema reflejan
directamente objetos fisicos del dominio del
transporte.

La estructura del dominio es mapeada al
sistema multiagente de una manera natural.

LLa distribucion dell control de recursos, permite a
los agentes controlar el flujo de recursos en una
forma flexible, reconfigurando dinamicamente
los vehicules existentes.

Esie sistema poedria ser usado no: solo para
companias gue realizan los transpories con
camiones sine tambien con otro) tipo de
Vehicules: harce, avion, ten.



