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Affective loop jako rdzen interakcji

1. REPREZENTACJE EMOCJI - JAK MODELE ROZUMIEJA AFEKT?

B. MODELE WYMIAROWE

Przestrzen ciggta
(np. valence-arousal-dominance)

A. MODELE DYSKRETNE

Kategorie podstawowe
(np. Ekman, Plutchik)

©

B

rados¢ smutek ztoéé
strach wstret zaskoczenie

+ interpretowalnosc
- sztywne granice

+ uchwyt dynamiki
- trudniejsza interpretacja

3A. SRODOWISKO TESTOWE (LABORATORYJNE)
METRYKI KLASYCZNE

T

Fl-score

v Dobre oczyszczenie danych
v/ Czytelne wyrazenia emocji

+/ Ograniczona pula uczestnikéw ‘

v/ Czesto neurotypowi uczestnicy

i Accurac
v/ Uproszczone warunki sensoryczne y

Sensowne w warunkach i.i.d.
i przy stabilnej dystrybucji danych

v Kontrolowany kontekst zadania

4. PORAZKA W ROBOTYCE AFEKTYWNEJ NIE JEST NEUTRALNA

FALSZYWY DISTRESS (FP)
b d

A

Ryzyko: intruzywna interwencja,
utrata zaufania, eskalacja stresu

FALSZYWE ZAANGAZOWANIE (FN)

Ryzyko: przeoczenie przecigzenia,
pogorszenie dobrostanu, mozliwa szkoda

C. MODELE
KONSTRUKTYWISTYCZNE

Emocje jako konstrukty
znaczeniowe | spoleczne

+ kontekst i znaczenie
- zaleznoé¢ od ramy

D. MODELE HYBRYDOWE

Polgczenie kategorii,
wymiaréw i kontekstu

5

+ elastycznosé
i bogactwo
= ztozonosc obliczeniowa

1. PERCEPCJA
Multimodalne sygnaty
(twarz, gtos, cialo,
stowa, f\z;ologla, kontekst)

6. AKTUALIZACJA
Uczenie online,
aktualizacja modelu
uzytkownika

5. REAKCJA UZYTKOWNIKA

Odpowiedi na dziatanie
systemu (zmiana stanu)

2. AFFECTIVE LOOP - RDZEN INTERAKCJI

n/_\
i (s
9*—-—-

2. INFERENCJA AFEKTYWNA

Estymacja stanu afektywnego
(reprezentacja emocji)

0 - =

3. DECYZJA AFEKTYWNA
Wybdr reakcji zgodnej

z celem i normami
spotecznymi

4. AKCJA SYSTEMU

(werbalna, niewerbalna,
behawioralna)

[=]

[

Ciagte wspot-ksztattowanie stanu afektywnego i relacji

3B. SRODOWISKO WDROZENIA (REAL-WORLD)

& Afekt miesza sie z zadaniem i kontekstem

PRZEJSCIE & Przecigzenie sensoryczne, zakldcenia

DO RZECZYWISTEGO

WDROZENIA /\ Historia interakcji i oczekiwania

A Réznice indywidualne i kulturowe

Distribution Shift
i ztozonos€ swiata

A Szum, ambiguity i niepetne obserwacje

/\ Distribution shift (czasu, miejsca, populacji)

PYTANIE METODOLOGICZNE, NIE TYLKO TECHNICZNE:

L

»Czy potrdfi fail gracefully
w sytuacji spotecznie wrazliwej?”

»Czy model jest trafny?”
czy raczej

=

Do DO

=a

—

WCZORAJ TRAFNY MODEL MOZE: METRYKI NIEWYSTARCZAJACE

Miw
&

Nie odzwierciedlaja skutkéw
spotecznych i bezpieczerstwa

generowac nieadekwatne reakcje
by¢ nierobustny wobec nowych uzytkownikow

utrwalaé uprzedzenia i wykluczenia

nie wychwycic realnego distressu

&
&
®
&
) nadmiernie interweniowaé lub intrudowaé

5. ZASADY PROJEKTOWE DLA PETLI AFEKTYWNEJ
Uprzywilejowanie bezpieczerstwa spotecznego — minimalizacja ryzyk niekorzystnych skutkéw.
Kalibracja niepewnosci i swiadomosc ograniczerh = pewnos¢ modelu + pewnosc decyzji.
Projektowanie dla abstencji i dopytania = ,nie wiem"” jest lepsze niz btad kosztowny.
Personalizacja i uczenie relacyjne — poznawanie uizytkownika w czasie,

Wielowymiarowa ewaluacja - skutecznosc, dobrostan, zaufanie, sp

iedliwos¢, nierownosci,




Asymetria epistemiczna w ,Empatii przez korelacje”

1. WEJSCIE
(Multimodalne)

3. WYMUSZONA 4. DECYZJA

2. CZARNA SKRZYNKA INTERPRETACJA

(Model uniwersalistyczny)

E[] Wideo (mimika) S Odpowied?
werbalna
@ Audio (gtos) Ztosc )
Q_') Interwencja
Rados¢ i
E] Tekst =7 wsparcia
Strach

: Q
CO.QO‘_) Kontekst sytuacyjny £ pod ,norme”.
Statystyczne dopasowanie
sygnatéw do predefiniowanych
neurotypowych etykiet

z bazy danych.

Przypisanie sztywnej
etykiety (np. ,smutek”)
nawet przy braku
pewnosci.

Sygnaty wizualne (mimika)
+ akustyczne (ton gtosu)
+ kontekst

Wykonanie skryptu
optymalizowanego
pod ,norme”.

Brak analizy przyczyn!

NA CZYM POLEGA ASYMETRIA EPISTEMICZNA?

SYSTEM (Ograniczone epistemicznie)

L | e S

UZYTKOWNIK (Bogaty kontekst i intencje)

8 — (D - aa

L)

Dane Korelacje Sztywne Brak dostepu do standw Stany wewnetrzne Kontekst Znaczenie sytuacji
obserwowalne statystyczne etykiety / klasy ukrytych, intencji, znaczen (emocje, potrzeby, (pragmatyka, relacje, (intencja komunikacyjna,
(dystrybucje) plx]y) (etyikiety neurotypowe) i kontekstu pragmatycznego! intencje, cele) historia, kultura) znaczenie drugiego rzedu)

(Generyczna Akcja)

Reakcja systemu

CECHA KLUCZOWA

Asymetria
Epistemiczna

System ma dostep tylko
do korelacji, nie do
przyczyn ani do intencji
uzytkownika.

Nie widzi kontekstu
drugiego rzedu

Nie rozumie pragmatyki
sytuacji

Uczy sie wzorcdw,
a nie znaczen

Uogdlnia na podstawie
statystycznej sredniej,
nie wyjatkow

KONSEKWENCJE

Btedne etykietowanie
Niewtasciwe interwencje
Utrata zaufania

Nadmierne / niedostateczne
dziatania

0O 0000

Utrwalanie uprzedzen i biaséw

JAK ZMNIEJSZYC ASYMETRIE?

Modelowanie przyczynowe Aktywne dopytywanie O Uzytkownik w petli Kalibracja i abstencja Dostosowanie do kontekstu

S))D SCM / DBN / world model @ Zadawaj pytania, Q Wspadttworzenie znaczen, O Znaj wiasne ograniczenia. @ Uwzgledniaj normy, kulture,
aby odréinic korelacje aby zmniejszyé walidacja interpretacji, relacje i historie interakeji
od prayczyn. niepewnosd epistemiczng. opcje utytkownika. (petny kontekst).

PRZEStANIE

Empatia przez korelacje # zrozumienie.
Abstencja, gdy niepewnosé Prawdziwa empatia wymaga zmniejszania

jest wysoka. asymetrii epistemicznej.



Dynamiczny model emocji, dynamic Bayesian Network

- (® chwilat

O chwilat+1

Kontekst,

(sytuacja, relacje, historia
dialogu, miejsce, zadanie...)

Kontekst,.
®»|  (sytuacja,,,, relacje, historia,,,,
’ ‘ miejsce, zadanie,,; ...)

- - A
p Emocja, -

P(E¢sr | E,Criar) Emocja,.. ~
t+

(stan ukryty) ; orzejécie stanu (stan ukryty) 3
.. Z2€Z P Zy1 €2 LS
\ Sygnaty, dynamika sygnatu Sygnaty,
(andioiwidectekst I = s s m s e e e > (audio / wideo / tekst)
x, P(Xeer | Xi, Gy X1
Obserwacje, Obserwacje,
(cechy / wektory obserwacji) (cechy / wektory obserwacji)
0, Op41

I
Notacja
+ z; — stan emocjonalny (ukryty)

C, — kontekst w chwili t

x, — wektor sygnaléw (wielomadalny)

o0, = wektor obserwacji (cechy)
a; — dzialanie agenta (opcjonalnie kontrolujace przejscia i sygnaty) | t

T-1
P(ZI:T!xI:Ts01:]"|C1:T-.al:'f‘—f) = P(z1|Cy) H P(z441 | 2, Cyr @) l_[ Py | 2¢,Cy,a0) Plog | xy)

Faktoryzacja wspdlnej dystrybucji (farficuch Markowa 1. rzedu)

T

t=1

Legenda

Kontekst
zmienna obserwowalna

T N

. », Emocja (stan ukryty)

[ ]

~-_--" zmienna ukryta

Sygnaly
zmienna obserwowalna
(wielomodalna)

[_ | Obserwacje
/' zmienna obserwowalna
(cechy)

—p Zaleinosc w obrebie
tej samej chwili

-—--9 Zaleinos¢ czasowa /
przejscie probabilistyczne

Zatozenia modelu

+ Emocja jest stanem ukrytym zmieniajacym si¢ w czasie.
* Kontekst wplywa zaréwno na emocje, jak i na generacje sygnaldw.

+ Sygnaly (wielomodalne) sa generowane przez emocje
w danym kontekscie.

+ Obserwacje 53 funkcja sygnatéw (np. cech ekstrakeyjnych).



World models: VAE = MDM-RNN — Controller

1. WEJSCIE MULTIMODALNE z; 2.V — VAE ENCODER NOTACJE
:' == 7 Kompresja obserwacji do przestrzeni ukryte] TN e = obserwacja multimodaina w chwili ¢
| O r~J = P
1 [B N = symulacja \ Z = wektor stanu ukrytego (latent)
: k:r_) L= Q) Zp ™~ (M(Zs!Ze) b [/ 0. w glowie | hy ~ stan pamieci (ukryty RNN)
| Audio/  Mimika Tekst/  Kontekst »., E, HER N ) e -k deoyds ekl
i prosodia (wideo) dialog spofezeny Qation scico) ‘\\ b -9 DII[II] - Plze41|2¢, @, hy) — model wiata
: Encoder =N A We, Wi, — macierze wag kontrolera
i * L Gp(22]2:) Reparametryzacja
| PROBLEM PODWOJNEJ EMPATII (Milton, 2012)
Spentenle 3. M — MDN-RNN MEMORY (WORLD MODEL) Ludzie i systemy moga ie blgdnie interpretowat
zwrotne 7 _ 5 S : o : Fee SRR intencje, poniewal kakdy dziala wedtug innej normy
P Predykqa kolejnych standw w przestrzeni ukrytej ' : Horyzont symulacji H : { oo
; (i MDN wyjéciowy Prébkowanie I ! ( i
8 o) Wejécie: Plavsal anib) L i PL] L W Tl B i T J ROZUMIENIE LUDZKIE VINIOSKOWANIE SYSTEMU
: 2, Oy, h, (ht — ht+1 Zeg1|%e) Gey tt1 . | O—»O—ro—- ) —-O i ! (Bogate, ukryte) /‘\ (Ograniczone)
I : i
! m .A "" | Symulujemy przyszlos¢ w glowie | g * i ey
: L N + wartodc, normy # 7+ modsle prawdopodcbisiatng
| + « historarelecj + ricpetne tesaty
: 4, C — CONTROLLER (DECISION MAKER) AKCJA / DECYZJA * Kenlekat sy + oqpaniczony dosiep
| Wejécie: bbbl o s sl Wyjécie: > Wykonanie wybranej akcji a; * metapoanani, rebeksa do staniw wewngiznych
: o a=W.-20+W, -h +b @ € R™ + odpowied? jgzykowa
! b (liniowy kontroler) ' * ruch / gest
: +» zmiana uwagi / proksemiki & i =
1 i 5. SYMULOWANE PRZYSZLE STANY (,WYOBRAZ SOBIE...") + zapytanie / eskalacja itp. 'r __» (opcjonalnie - okresowe
: Rollout w modelu $wiata — bez kosztownego dzialania na zywo : dziatanie na zywo)
W d Dane do symulacji w chwili t: Rollout w modelu $wiata Przewidywania (emocje, intencje, : radﬁfk !
2 :: t;ral SBRW:HCJ'E' akji P(zesre0m | 2 Quserin—1, Be) potrzeby, relacje, ryzyko, itp.) . st o e e e e
3 Qg dyereny Qe =1 f @ strach
(z polityki lub scenariusza) @—"@—"’@—' e _“' A-\_ 0 .. )
KORZYSCI Bezpieczne Nizsze koszty a2 Przewidywanie skutkéw Lepsze decyzje EE Umozliwia uczenie
WORLD MODELS planowanie préb i btedéw spoteczno-emocjonalnych i personalizacja L—l z wyobrazen



ECPR: Emotion-context reinforced planner

1. PERCEPCJA

Obserwacja
multimodalna of

Wizja

-||.||- Audio / prosodia
() Tekst/ dialog
[

qm. Ruch / gesty

@ Kontekst fizyczny

— v 3 i (4
0y = (0] , 04,04 , 0} ,0)

Y

2. WNIOSKOWANIE
Estymacja belief state
by = P(sy | 0,12¢)

Zmienna ukryta s¢
emocja e;
intencja i;
potrzeby n;
relacja ry
kontekst ¢;
jakosc sytuacji g,

PRBXODG

| Niepewnosé u,

Context Memory (m;)

+ Historia dialogu i interakcji
» Model uiytkownika (preferencje, style)
+ Wiedza spoteczno-kulturowa
» Graf wiedzy / ontologie

I s
2N
7N
Vi N\
7 N
/" 3. BRAMKA
’/ EPISTEMICZNA . TAK
—» Czy niepewnosé — P

. jest akceptowalna? ;
\\
\'\_ Uy Seu? ,-/

=
m

(epistemiczna + aleatoryczna)

Cel:

4. PLANOWANIE

Planner probabilistyczny
a w horyzoncie H

maksymalizacja oczekiwanej

5. DZIALANIE
Wykonanie wybranej reakcji
ay

@ Dialog

nagrody emocjonalno-kontekstowej

aj..p = argmax E [Z'y R.‘_k]

e+l

Dane wejsciowe:

+ belief state b,

« context memory Tt

+ model $wiata p(s,+, | 8¢, a¢, )
« funkcja nagrody R

\4

ﬁ Ruch / gest
[

>

ial
a = (a;iul : a;—m-r‘ a:up)

Wsparcie / interwencja ‘

—>

6. OCENA WYNIKU

Reward - adekwatnosé
emocjonalna
rt

Ty = W R(.-mu +
wy Rsor +
w3 Ryger —
wy Rrisk =

s Re ffort

(wagi w; dostrajane)

' L = g L 5 -
J T
f 3b. DOPYTAJ / ESKALUJ A i
I . g % 5 I I
' owe dans @ Pytanie do uzytkownika f e e e J
: ----------------------------- + Aktywna percepcja uczenie poiityki
: 8 + Eskalacja do cztowieka / operatora (poprzez gradient)
I
L 3
LEGENDA BELIEF STATE b, FUNKCJA NAGRODY R (EMOCJONALNO-KONTEKSTOWA) ZAMKNIETA PETLA ECPR KORZYSCI
—  Praeplyw gidwny R::::d PreEsbNichyeany dad staniem Adel £ Spdjnosé Skut ¢ B Koszt wysitku + Ciagla obserwacja i aktualizacja belief state + Mnigj bigdnych reakcji
ukrytym: = i R
=== Przeplyw informacjl (alternatywny) b P R‘ ik i R "myko Rejfort + Pl ie w oparciu o kontekst i emocje + Wigksze zaufanie uzytkownika
-=-» Uczenie / spragtenie zwrotne e(3) = Plae | or,me) o i fieksh + Jawna bramka epistemiczna (k enstwo poznawcze) + Naturalne, empatyczne interakcje

S¢ = (€, g, Mg, Tey Ty, CoyGe)

©r%@@

(A

+ Uczenie z nagrody zalezne] od adekwatnosci emocjonalnej

Bezpieczne i adaptacyjne dzialanie




CASIE-2: Architektura przyczynowo-kontekstowa emocji

-

i .'
o MODEL KONTEKSTU o WARSTWA KAUCZALNA e PROBABILISTYCZNY o WARSTWA KALIBRACJI e WARSTWA BEZPIECZENSTWA
SPOLECZNEGO STAN PRZEKONAN NIEPEWNOSCI | POLITYKA DECYZYJNA
. — Structural Causal Model (SCM) 7 "
H'“c'r""i oA Belief state Conformal Prediction Abstencja przy wysokiej
| _[;]3 sekwencja wypowiedazi, @—p@ . o
intencje, watki [ P(s|z,c) (dystrybueyjna kalibracja) niepewnosci
= — kontekst stan 5 — stan emocjonalny / intencja / potrzeba e IQdY P(BUVZ?QE) <l-a
—— ki . j = ub pewnosé < T
Struktura relacyjna \ uknyty (np.emacia) l + E i =
R_g (Proksemika) { ¥ ' Dopytanie epistemiczne
relacje miedzy uczestnikami, V. -.;. @ o) I L @ aktywne
odlegtosc, pozycja, kontakt B _ I ! a2 a2 P )
wazrokowy sygnaty chserwacje ! l 1 2 2 ukierunkowane pytania
(audio, wideo, (cechy) \ | 1 ] redukujace niepewnosc
] o ) (=) D ‘ \
raf wiedz t-1 t t+1
| [IEpa y] N i i | ()  Eskalacja do cztowieka /
! P Graf przyczynowy A e s e s e s S e e % {\ operatora
fakty o swiecie, wiedza jawne zaleznosci przyczynowe i j b
domenowa, ontologie J ( o R @ Pokryeie predykeyjne (1 - a) przekazanie kontekstu
- - - % = = ® Bayesowska aktualizacja posterioru ‘ gwarancja czestoéciowa niezalezna i rekomendacji
—_————— nioskowanie kontrfaktyczne g i
MNastréj uzytkownika C% B ¥ | P(se | ®ries €1:e) ) od modelu | = =
@ (opcjonalnie) FP(¥a | do{d = a'),C) ) 2 : (O  Human oversight
dh. trandy, —— - : | Czgsciowa obserwowalnosé [ Korekta nieréwnowagi klas | Y nadzér czlowieka w petli,
| e il i & EllmlnéCIB Slt.ﬂfitc_wtf karelacyjnych | @ ukryty stan, niepeine obserwacje waienie ngas, koszt wradliwy, akceptacja decyzji )
3 Eriliek s , usuwanie zaleinosci pozornych, L8 rebalancing |
L biasu kontekstowege J T ed \ Zgodnosc i regulacje
e e e ~ — —— g Ga) oot d“:;::nkfo:::mmacja ‘ @ Selektywna predykcja | Al Act, GDPR, etyka,
i Wyjécie warstwy kontekstu: c¢ ! | E 'Ifestyl kon‘trfaktyczne L A predykeja tylko gdy pewnoséé = ¢ transparentnosc, audyt b
i [ tacja kontekstu spotecznego | 0 walidacja przyczynows) y e e i
H eRrezen A s - .
! v chwili £ i symulac]:nterwency i analiiz MUdE‘I dy!‘a'_mczw (DiN ! HM'?‘ £ 33M1) Redukcja biasu i overconfident i Wyjscie warstwy bezpieczenstwa: |
i ; . co-by-byl J | uwazglgdnienie dynamiki w czasie skalowanie i korekeja rozkladéw | | deeyzja + uzasadnienie + dlad audytu |
_____________________________ N - S o L P | & eRehemis stk estl el
s = - s — S—
PRZEPLYW INFORMACIJI | DECYZJI
N : - - g g - ]
DAN_ElWFJSCI'OWE EKSTR1AKCM ICEC"‘ 1 KONTEKST 2 scm 3 BELIEF STATE 4 KALIBRACIA 5 POLITYKA DZIALANIE
(wielomadalne) (wielomodalna) | € : (prayczyny) P, | ©1ity €18 ! (predykcyjna) BEZPIECZENSTWA (RESPONSE)
- T -Q-. |
- = Ml s i | v
@ o e
X, Y; (cechy) | '
8 = J \ e J e . J
x . '
[} 1
B e e e e petla uczenia i aktualizacjiwiedzy =4+ = = = = = == = = = c @ m c 4 e e e e mem e - - - - - !
OZNACZENIA ZMIENNE MODELE | METODY GWARANCIE ZASTOSOWANIA
—  Przephlyw informacji Cr kontekst spoteczny w chwili t SCM Structural Causal Model * Uzasadnione przyczynowo wnioskowanie 6 @
——-» Zalenoéc przyczynowa / czasowa X sygnaty wielomodaine DBN  Dynamic Bayesian Network . Rozklado.we przew:id?war-ie stlann'w (:) @i o o= ( )
e cechy / obserwacje HMM  Hidden Markev Model * Gwarancja pokrycia i kalibracja Opieka Edukacja Obstuga Robotyka Well-being
===> Informacja zwrotna (uczenie) 5 stan ukryty (emocja [ intencja / potrzeba) S5M  State Space Model « Bezpieczna i audytowalna decyzja zdrowotna klienta spoteczna i wsparcie



Architektura z epistemiczng pokora

Pefny potok decyzyjny: od wejscia multimodalnego do dziatania, dopytania lub abstencji
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: 6. BRAMKA EPISTEMICZNA (BEZPIECZENSTWO | POKORA)
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8A. DZIALANIE (ODPOWIEDZ SYSTEMU)

7B. DOPYTANIE / ABSTENCJA / ESKALACJA
ady niepewnosé zbyt wysoka lub ryzyko zbyt duze

7A. PLANOWANIE (PLANNER)
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""" — model uzytkownika
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Autorski framework: SAPIENS

Socially-aware, probalistic, intent-aware, epistemically-calibrated, neuro-symbolic system

‘ 2. PAMIEC, KONTEKST 3. PROBABILISTYCZNY STAN PRZEKONAN

1. PERCEPCJA UCIELESNIONA '
| MODEL UZYTKOWNIKA

4, WARSTWA KAUZALNA
| MODEL SWIATA

Historia interakeji ‘

Wizja
@ Audio

Belief state (stan ukryty spoteczny)

8¢ = (€ 80, Ny e, Q)

Obserwacja
multimodalna

k4

hy = {Ih:r 18— 1}

I Model przyczynowy
&g Moo= u, F Pay)

5. KALIBRACJA, NIEPEWNOSC
| BRAMKA EPISTEMICZNA
(6) Kalibracja posterioru
By = Calib(b¢)

6. ECRP: PLANOWANIE |
DECYZJE

(11) Polityka
w(ap | by, huscyy Ge)

x = (z¥, 22, 2, ( {emocje, intencje, potrzeby, relacje, jakos€ sytuacii) ¥ ‘ (7) Miepewnosé = *
Model uiytkownika ( = (ueP ) = ULhy) pr—
Jgzyk 0 A A (3) Korekta przyczynowa | up = (ufP, up™) t X
E] gyl 7, 27, %f) | ‘|_’ ,% ul*" = (pref,, role,, ‘ e (1) be(8) = P(se | e, hes ud®™, €4, Ge) | 4% = Debins (b, M) | (12) Funkeja celu
A Gesty/ L trust,, profile, ) L b - S0 ‘ (8) Conformal set (pokrycie) J(a) = Reqer + M Rono +
dotyk ] = ) v L) = {s:0(s,2) < g, )| %2 Rae + Xa Reomiort =
s ™ Kaontekst spoteczno-zadaniowy | (4) Dynamika éwiata : — Mo Riiaie — A Regrore
Proksemika | Reprezentacja 3 ¢ = (task,, proz;, scene,, norm, ) | P(Sesrs Zern | 80y @rs &) | (9) Ryzyko I‘.(Ety_zy’]ﬂe | L
! latentna (2) Aktualizacja posterioru (Bayes) ‘ Pt = Rpjap (B, 0y ay) 4, B
Wiasna 2 = ¢(x,) e . - | be(s) ocp(ze | se) plse | he, ud™, e0) * (13) Planowanie w horyzoncie H
propri ja - biz Crafwindzy pamich senanticang ( (5) Symulacja kontrfaktyczna i roren i e, } H
= | temi |
G = (V. B | | Fla) ~ plserrisnm | 8000 ) | 1ih : N SHE e | — L :argmaxEZ‘;rkJ(ﬂ,_-,k}
\ J ' w0, Npe <6 A ! TAK Qarl k=0
| | =
I . . — . ' Pris, el )=1—a? ) ¥
: MNIE 1 Wejécie: symulacje 7(a)
: z modelu $wiata
A rnmmtanamsnne A a SR A A n s e e s e s e A e — T— :
- i v v
6b. AKCJE EPISTEMICZNE (gdy bramka = NIE) 7. WYKONANIE 8. SAFETY SHIELD (OStONA BEZPIECZENSTWA) 9. WYNIK | DZIALANIE ROBOTA
14) Dekodowanie dziatania (15) Projekcja na zbior bezpieczny
. | _ _ o)
| (11a) Dopytanie (ask) | (11b) Aktywna percepcja (observe) (11c) Eskalacja (escalate) i f 3 + {17) Akcja robota humancidalnego
| |@ o we = T(a) 1) aele = Proj (af)
a®™ = o0 (Bes o) a?™ = arg max I(s..1; 0041 | do(a)) £33 a0 = w. {1 0) I = = {'yw o ,ymor.} =
a e =1 Y e
(np. pytanie do utythownika) (np. zmiana punktu widzenia) | (przekazanie do czlowieka) | { i } v M v
| . £ Y 2
N HIA — yeP | yiee ymet (16a) Ograniczenia fizyczne | (16b) Ograniczenia | |{16c) Human override
4 + : ; < spot..atycane v
: ; Gigzyk) (spoleczne) | | (motoryka) 1 Feontacell < Fimex kP € {0,1}
" - ereesenaenshanes R LR EE T | d ) xlay,e) =1
nowe dane / obserwacje nadzor czlowieka / informaeja zwrotna hulan = Shia )
N ... -7 v s £
v i i
10. WYNIK, UCZENIE | ADAPTACJA (petla zamknigta) i LEGENDA,

(20) Aktualizacja polityki

(18) Nagroda / ocena wyniku

+J/'
adl

(19) Aktualizacja belief state

T = Teaak + MiTemo + ™ (s S, Gos

beey = BayesUpdate(by, xp.0p ) — w e+ v, ElJ{a)) —™
A2Tsoe = AaTrisk A’, I

Update(h, , ui"", G,

e

(21) Aktualizacja pamieci
i modelu uiytkownika

i kalibracji
(Bu, Or, )

Adapt (7, we, pi)

)=

s Teprs )

[l

(22) Adaptacis progéw |

STAN UKRYTY s,

—— - Praephyw informacji
€, = emocj
====<= |nformacja zwrotna [ aktualizacja ; emocke
»  Dane z ahgji epistemicznych by = INANEN
7y — potrzeby
ECRP  Epistemically-Calibrated R =2
Risk-aware Planning T — eelacisfwigai
SCM  Structural Causal Model Gy - jakose sytuacji
G Graf wiedzy




	Slajd 1
	Slajd 2
	Slajd 3
	Slajd 4
	Slajd 5
	Slajd 6
	Slajd 7
	Slajd 8
	Slajd 9

