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Homogén ágensek alkalmazkodóképessége dinamikusan skálázható forgalmi környezetben

Kulcsszavak: Mesterséges Intelligencia, Megerősítéses Tanulás, Gépi Tanulás, Multi-ágens rendszerek, Közlekedésirányítás
A modern városok arculatának formálásában központi téma a fenntarthatóság. Mivel a közlekedés jelentős részét teszi ki az üvegházhatású gázok emissziójának, az ezen a téren korszerű algoritmusok által meghozott beavatkozások nagy mértékben hozzájárulnak az élhetőbb városok kialakításához. Abból kifolyólag, hogy az infrastruktúra térbeli kiterjesztése nem minden esetben lehetséges, más jellegű megközelítésekben keresendő a megoldás. Itt jönnek képbe az intelligens forgalomirányító rendszerek, városi környezetek tekintetében többnyire forgalmi jelzőlámpák eseményvezérelt kapcsolásán keresztül. Az európai nagyvárosok jelentős részében már jelen vannak ilyen megoldások, de ezek többnyire szabályalapú implementációk, melyek nem képesek kognitív döntéshozásra. A forgalomban gyakran fellépő kumulatív jellegű hibák kiküszöbölésére viszont olyan prediktív döntéshozásra van szükség, ami nem csak feloldja, hanem meg is előzi a nem kívánatos forgalmi hullámok kialakulását. Az eddigi mesterséges intelligencia alapú megoldások számos alkalommal bizonyították alkalmasságukat a feladatra, akár több kereszteződés kooperatív irányítása esetén. A dolgozat témája az eddigi kutatások kiterjesztése egy általánosabb alkalmazhatóság felé, ahol egyetlen környezeten elvégzett tanítás során előálló ágens különböző számú kereszteződéssel rendelkező hálózatokon is alkalmazásra kerül, ezzel további lépéseket téve a fenntarthatóság felé mind a lerövidült tanítási időnek, mind pedig a bevethetőségig eltelt idő csökkenésének köszönhetően.



