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内容概要

　　本书系统地介绍了人工智能的基本原理、方法及技术，还特别介绍了人工生命等人工智能前沿领
域的最新进展。
主要内容包括：绪论、知识表示方法、确定性推理、不确定性推理、搜索策略、机器学习、专家系统
、分布式人工智能、人工生命、软件人、人工鱼、展望。

　　本书可作为高等学校相关专业研究生和高年级本科生的教材，也可供从事人工智能领域研究和应
用的工程技术人员参考。
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章节摘录

版权页：插图：符号主义的代表性成果是Newell和Simon等人研制的“逻辑理论家”的数学定理证明程
序LT。
以符号主义的观点看，知识表示是人工智能的核心，认知就是处理符号，推理就是采用启发式知识及
启发式搜索对问题的求解过程，而推理过程又可以用某种形式化的语言来描述。
符号主义主张用逻辑的方法来建立人工智能的统一理论体系，但是其中包含“常识”问题以及不确定
事物的表示和处理问题，因此，受到其他学派的批评。
尽管不是所有人都支持物理符号系统假设，大多数被称为“经典的人工智能”却是在此指导下产生的
。
这类方法的突出特点是将逻辑操作应用于说明性知识库中，即用说明性的语句来表达问题领域的“知
识”，这些语句基于或实际上等同于一阶逻辑中的语句，采用逻辑推导可以对这种知识进行推理。
当遇到实际领域中的问题时，使用该方法则要求具有问题领域的足够的知识，以对该领域的问题进行
处理，这通常称为基于知识的方法。
在大多数符号处理方法中，对需求行为的分析和为完成这些行为所做的工作要经过几个阶段。
最高阶段是知识阶段，也就是知识层次，机器所需的知识在这里说明。
接下来是符号阶段，即表示层次，其中，知识以符号组织表示，同时在此说明其操作。
然后就是实现阶段，实施对符号的处理。
2.行为主义学派行为主义又称为进化主义或控制论学派，是基于控制论和“感知一动作”型控制系统
的人工智能学派，属于非符号处理方法。
持有这种观点的人认为：人的智能经过了在地球上十亿年甚至是更长时间的进化，而制造出真正的机
器，也必须沿着这些进化的步骤走。
他们认为机器是由蛋白质还是由各种半导体构成是无关紧要的，智能行为是由所谓的“亚符号处理”
（即“信号处理”）而不是“符号处理”产生的。
如识别熟悉的人的面孔，对人来说易如反掌，但是对机器就很困难，最好的解释就是人类把图像或图
像的各个部分作为多维信号（而不是符号）来处理的。
因此，我们应该以复杂的现实世界为背景，研究简单动物如昆虫的信号处理能力并模拟和复制，沿着
进化的阶梯向上进行。
这一方案不仅能在短期内制造出实用的人造物，而且能为更高级的智能的建立打下坚实的基础。
行为主义方法在最低阶段采用信号的概念。
在1991年Brooks提出了无需知识表示的智能和无需推理的智能。
他认为智能只是在与环境的交互作用中才表示出来，不应采用集中式的模式，而是需要具有不同行为
的模块与环境交互，以此来产生复杂的行为。
基于行为主义的基本观点可以概括为以下几点。
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编辑推荐

《人工智能与人工生命》是信息与信息处理技术丛书之一。
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