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Resumen

El proyecto de investigación Agentes in-
teligentes en ambientes dinámicos tiene co-
mo objetivo general el estudio y desarrollo
de técnicas de Inteligencia Artificial para do-
tar de inteligencia y conocimiento a agentes
inmersos en mundos virtuales, interactivos y
dinámicos.
Diferentes ĺıneas de investigación conflu-

yen en este proyecto. Entre ellas se encuen-
tran planificación, tecnoloǵıas del lenguaje
humano, ingenieŕıa de conocimiento y juegos.
El presente trabajo se enmarca en la ĺınea

planificación. El objetivo final es desarrollar
un módulo de tratamiento y gestión de me-
tas para maximizar las caracteŕısticas de au-
tonomı́a de un agente planificador en un am-
biente dinámico.

Palabras Clave: Agentes Inteligentes,

Planeamiento, Planificación Continua,
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Contexto

Este trabajo está parcialmente financiado
por la Universidad Nacional del Comahue,
en el contexto del proyecto de investigación
Agentes inteligentes en ambientes dinámicos
(04/F006).

El proyecto de investigación tiene prevista
una duración de cuatro años, desde enero del
2013 hasta diciembre de 2016.

1. Introducción

En todo ambiente relevante, el dinamis-
mo del entorno provoca, usualmente, que los
agentes deban adaptarse a nuevas situacio-
nes y resolver problemas impredecibles para
poder alcanzar los objetivos finales. Por otra
parte, los agentes suelen tener restricciones
de tiempo para adecuarse a los cambios cons-
tantes en el entorno en el que actúan.
La Planificación Continua[10] es considera-

da una alternativa para trabajar en ambien-
tes no determińısticos o cambiantes. Bajo es-
ta alternativa, el agente se encuentra en un
entorno dinámico formulando nuevas metas,
planificando y actuando de manera constan-
te. Un planificador continuo como el propues-
to en [7] brinda al agente un comportamiento
tanto deliberativo como reactivo, dependien-
do de la situación.
La mayor parte de los mecanismos para el

tratamiento de metas en ambientes dinámi-
cos plantean que existen restricciones y con-
diciones sobre las metas que el agente de-
be evaluar[4, 6, 9]. El agente debe tener au-
tonomı́a para saber cómo actuar ante estos

99

brought to you by COREView metadata, citation and similar papers at core.ac.uk

provided by El Servicio de Difusión de la Creación Intelectual

https://core.ac.uk/display/301069257?utm_source=pdf&utm_medium=banner&utm_campaign=pdf-decoration-v1


eventos inesperados[14]. Por ejemplo, consi-
deremos un agente que entrega paquetes. Si
la dirección donde debe entregar el paquete
no existe más, entonces el agente debeŕıa ser
capaz de buscar alguna alternativa.
En [13] presentamos tres estrategias de

tratamiento de metas en planificación conti-
nua, estas son: Transformación de Metas[2,
12], Generación de Metas[3] y Gestión de
Metas[5, 1]. El estudio de estas estrategias
de tratamiento de metas para agentes plani-
ficadores en ambientes dinámicos apunta a
maximizar las caracteŕısticas de autonomı́a
del agente y de adaptación al ambiente en
que actúa. El objetivo de este trabajo es pre-
sentar las diferencias y similitudes que encon-
tramos entre las estrategias analizadas.
Las estrategias de gestión y generación de

metas asocian a cada objetivo una medida de
importancia o prioridad (la gestión de metas
también asocia una medida de urgencia). La
transformación de metas no contempla ca-
racteŕısticas adicionales para las metas, pe-
ro calcula un conjunto de metas transforma-
das relevantes sobre la original. Por esto últi-
mo se dice que bajo este enfoque las metas
son mutables porque pueden transformarse
en otras similares dependiendo de los cam-
bios del entorno.
La gestión de metas permite al agente se-

leccionar aquellas metas que le proporcionan
una mayor utilidad. Esto es, las metas son
analizadas por medio de los atributos asocia-
dos y de esta manera llegan al conjunto de
metas activas. La transformación de metas
recibe los objetivos, y en el caso de que los
cambios en el ambiente provoquen que ya no
sean alcanzables, aplica una transformación
buscando siempre una utilidad equivalente.
Por otro lado, la generación de metas es-

tablece que un deseo se convierte en una me-
ta cuando es reunido con otras condiciones
que hacen posible que el agente actúe. Ba-
jo este enfoque se distinguen dos conjuntos
de proposiciones atómicas, el conjunto D de
todos los posibles deseos y el conjunto K de
todos los posibles ı́tems de conocimiento. Un
deseo no es una pieza de conocimiento y vi-
ceversa. De todas formas, los deseos pueden

depender de los conocimientos, mientras que
los conocimientos nunca pueden depender de
los deseos. La generación de metas determi-
na las metas a adoptar considerando tanto
la confiabilidad del origen de la información,
aśı como analizando la relevancia de los co-
nocimientos. El término relevancia represen-
ta la importancia que tiene un conocimiento
sobre otro para adoptar un deseo. Suponga-
mos que queremos comprar una heladera (ch)
y que dicha decisión está condicionada a que
tenga freezer (tf) y sea de color gris (hg). Si tf
es más relevante que hg , entonces aunque la
heladera sea blanca, siempre que tenga free-
zer, se asumiŕıa la meta.
La generación de metas analiza cada deseo

y las condiciones actuales para determinar
si puede adoptar una meta; podŕıamos decir
que determina el conjunto de metas con el
que va a trabajar. En el caso de la transfor-
mación de metas, si bien tiene el conjunto de
metas a llevar adelante puede decidir el con-
junto de metas transformadas. La gestión de
metas trabaja con un conjunto de metas, ya
sea descartando, suspendiendo o reactivando
las mismas durante el proceso. Para realizar
esta tarea se basa en los atributos asociados
a las metas que vaŕıan de acuerdo a las con-
diciones actuales del ambiente y a las necesi-
dades del agente.
Los tres enfoques buscan garantizar un

buen uso de recursos dado que no se pla-
nificará para metas que se crean no realiza-
bles con las condiciones actuales del ambien-
te. Siempre buscan generar la mayor utilidad
para el agente. A su vez no hay restriccio-
nes respecto a la relación que existe entre las
metas, es decir pueden ser independientes o
estar interrelacionadas.
Otro enfoque también interesante y que

puede ser considerado como una combinación
de transformación y de generación de metas
se denomina formulación de metas. La for-
mulación de metas[14, 11] establece que mu-
chos agentes autónomos, ante cambios impre-
vistos en el ambiente, tratan de replantear
aquellas metas que originalmente les fueron
dadas. Lo que se busca es tener un agente que
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sea capaz de crear sus propias metas, es decir
que lleve a cabo una formulación de metas.
La formulación de metas proporciona al

agente la capacidad de tener en cuenta nece-
sidades internas, en lugar de solo perseguir
aquellas metas que le fueron dadas al ini-
cio (por un humano). El agente puede au-
tomáticamente generar óptimos comporta-
mientos en situaciones que no fueron conside-
radas por el diseñador. Decimos que tiene ca-
racteŕısticas de ambos enfoques dado que el
agente puede replantear metas, consiguiendo
metas similares (transformación de metas) y
también puede generar sus propias metas en
base a sus percepciones (generación de me-
tas).

2. Ĺıneas de Investigación

y Desarrollo

El agente que implementa el Planificador
Continuo se encuentra detallado en [8]. La in-
vestigación actual trata de dotar a este agen-
te de caracteŕısticas que le permitan compor-
tarse de una manera más real o convenien-
te ante situaciones imposibles de anticipar y
que lo obligen a alterar el objetivo original-
mente perseguido.
Espećıficamente, ya se está trabajando en

integrar, al planificador existente, un módu-
lo que implementa el mecanismo de Gestión
de Metas. El mismo está siendo implemen-
tado en el lenguaje Java. El módulo tiene
dos modos de funcionamiento: Conservador
y Arriesgado. En el modo Conservador, pa-
ra determinar si una meta es emergente o no,
se utiliza principalmente la medida de urgen-
cia asociada. Además, como plantea la biblio-
graf́ıa consultada, se consideran las medidas
de importancia para resolver los conflictos
que puedan originarse entre metas con atri-
butos prácticamente iguales.
Por otro lado, en el modo Arriesgado se con-
sidera en primer lugar la importancia asocia-
da a la meta para resolver si la misma resulta
emergente o no.

3. Resultados Esperados

El resultado de esta ĺınea de investiga-
ción intenta mejorar el comportamiento de
un agente planificador. Un tratamiento de
metas adecuado y el consecuente aumento
de autonomı́a y adaptación, permitirá que el
agente planificador pueda actuar de manera
superior frente a los eventos inesperados que
pueden ocurrir en el ambiente en el que se
desempeña. Si bien en un principio se plan-
tea comenzar con la implementación de un
enfoque de Gestión de Metas, en el futuro se
espera establecer alguna combinación con los
restantes enfoques analizados.
Los enfoques planteados son parte de una te-
sis de grado que se está desarrollando y se
encuentra en etapa de redacción. Se estima
finalizar este trabajo en el transcurso del co-
rriente año.

4. Formación de Recursos

Humanos

En el transcurso de este año, se espera la fi-
nalización de dos tesis de Licenciatura dirigi-
das por los integrantes del proyecto. Asimis-
mo, se prevee el inicio de dos tesis de grado
dirigidas y/o co-dirigidas por los miembros
del grupo.
Finalmente, se espera la consolidación co-

mo investigadores de los miembros más re-
cientes del equipo de investigación.
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