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Introducao

e Geracgao de protétipos de agentes BDI (Belief, Desire, Intention) a
partir de automatos modelados no UPPAAL.

@ Cenario envolvendo tomada de decisao ética.

o Extensao dos modelos construidos em:

@ MARKOVICZ, J. V., ALVES, G. V. (2023)
Modelagem formal de abordagens éticas para comportamento de agentes.
In Anais do Workshop-FEscola de Informdtica Tedrica (WEIT), pages 134-138.
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In this paper we consider how the three main approaches to ethics - deontology,
consequentialism and virtue ethics - relate to the implementation of ethical agents.
We provide a description of each approach and how agents might be implemented by
designers following the different approaches. Although there are numerous examples of
agents implemented within the consequentialist and deontological approaches, this is not
so for virtue ethics. We therefore propose a novel means of implementing agents within
the virtue ethics approach. It is seen that each approach has its own particular strengths
and weaknesses when considered as the basis for implementing ethical agents, and that
the different approaches are appropriate to different kinds of system.

© 2020 Elsevier B.V. All rights reserved.




@ Descreve abordagens éticas em agentes:

e Consequencialista;
e Deontoldgica;

o Etica das Virtudes.

e Aplicacao dos modelos em sistemas autonomos.




Cenario

e Baseado na histéria “A Formiga e a Cigarra”.

@ No verao a Formiga trabalha e a Cigarra joga;

e No inverno a Formiga tem comida e a Cigarra depende de sua
ajuda;

e O autor propoe trés abordagens para o problema.
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Modelos Eticos

e UPPAAL: ferramenta para modelagem e verificacao formal de
automatos;

(4 MARKOVICZ, J. V., ALVES, G. V. (2023)
Modelagem formal de abordagens éticas para comportamento
de agentes.
In Anais do Workshop-FEscola de Informdtica Teorica (WEIT),
pages 134-138.

@ Modelagem dos automatos na Ferramenta UPPAAL para as trés
abordagens.

UppuaL
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@ Estabelecer uma conexao entre os automatos modelados e sua
implementacao usando agentes BDI;

@ Arquitetura de agentes:
e Belief - Crencas;
e Desire - Objetivos/Desejos;
e Intention - Intengdes/Planos;

e Formato de um plano:

Trigger Event : {Context} < Body




Modelagem Formal das Abordagens Eticas

@ A cada vez que a Cigarra joga ou trabalha variaveis sao alteradas:

e Balance - incrementa quando um agente trabalha, decrementa
quando ele joga.

e Played_times - salva a quantidade de vezes o agente jogou.

@ Modelo Deontolégico

o Utiliza a variavel played_times para decisao;
@ Modelo Consequencialista

e Utiliza a variavel balance para decisao;
o Modelo da Etica das Virtudes

e Utiliza ambas as variaveis para decisao;

Jodo Vicente Markovicz (UTFPR) WESAAC 2024 16 de agosto de 2024 9 /22



Modelagem Formal das Abordagens Eticas

e Em [MARKOVICZ (2023)], foi elaborado um agente que realizava
o papel de ambos os personagens;

@ Neste trabalho, separacao dos papéis dos agentes;
e Uso de uma nova versao do modelo da Etica das Virtudes;

e Novas técnicas de abstracao para facilitar o processo de traducao.
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Traducao dos Modelos para Agentes BDI

e Estabelecer conexao:
o Modelo Etico

o Agentes BDI

@ Nesse momento, nao foi determinada uma linguagem alvo
especifica;

e Almeja-se que o protétipo possa ser aplicado em linguagens de
Agentes BDI, que sigam o AgentSpeak.
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e Crencas — Variaveis declaradas no UPPAAL;

@ Objetivos — Estados do automato, nesse caso apenas o estado

inicial.

Beliefs: life(l), food(0);

—_—

Goals: start;

2

Prototipo 1. Crencas e Objetivos - Agente Formiga

Beliefs: life(l), food(0), balance(0), played_times(0);

—

Goals: start;

5]

Prototipo 2. Crencas e Objetivos - Agente Cigarra




Traducao dos Modelos para Agentes BDI - Planos

e Para efetuar a traducao dos Planos do agente foi usado o seguinte
mecanismo:

State 1 State 2

(:> conditions <:>

commands
communication

e Obtendo o seguinte plano:

Statel : {Conditions} < Commands, send(Agent, Communication), State2;

@ Obs.: nem sempre todos os componentes serao utilizados
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@ A seguir um fragmento do automato da Cigarra:

ask_for_food[id]!
food = 0 &&

ag_working > 0 >.

ask_for_food

balance -= 1,
played_times += 1

playing

e (Cdbdigo resultante:

l|playing : {balance(X), played_times(Y)} <-

2 balance (X-1), played times(Y+1l), ask_for_food;

3lask_for food : {food(0) and ag working ()} <- send(Ant, negotiate (GH));
Legenda:

Ant — Formiga;

GH (Grasshopper) — Cigarra;



~ o B W

start : {true} <- working;
working : {food(X)} <- +food(X+2), eating;
eating : {food(X)} <- food(X-1);

negotiate (GH) : {true} <- analise_negotiation (GH);
give_food(GH) : {food(l)} <- send(GH, accept), start;
refuse_food(GH) : {true} <- send(GH, refuse), feasting;

feasting : {food(X) and X>0} <- food(X-1), start;

Prototipo 3. Planos - Agente Formiga




o 1y B W —

—
—_—

start : {true} <- choose_action;
choose_action : {true} <- choose_action();
working : {food(X), balance(Y)} <- food(X+2), balance(Y+l), eating ;
playing : {balance(X), played_times(Y)} <-
balance (X-1), played_times (Y+1l), ask_for_food;
ask_for_ food : {food(0) and ag _working()} <- send(Ant, negotiate (GH));
received_food : {accept and food(X)} <- food(X+1l), eat_given_food;
eat_given_food : {food(X)} <- food(X-1), start;
eating : {food(X)} <- food(X-1), feasting;
feasting : {food(X)} <- food(X-1), start;
die : {refuse} <- 1life(0);

Prototipo 4. Planos - Agente Cigarra




Consideracoes Finais

@ A extensao dos modelos favoreceu a transicao para um protétipo
usando paradigma de Agentes BDI;

@ Trabalhos Futuros:

o Implementacao dos protétipos em linguagem de programacao para
agentes, como Jason [Bordini et al. 2007], GWENDOLEN [Dennis and
Miiller] ou MASPY.

o Alinhar com as atividades do Lab. de Pesquisa (LACA-IS), que tem
como um dos topicos Agentes e Veiculos Autonomos (VAs);

o Extensao para representar VAs em cenarios criticos com suporte de
modelos éticos.
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