Wiedza (nawigacyjna)?
Metody reprezentac;ji

Brak jest jednoznacznej (uznanej definicji) ...

Ale informacje (dane, fakty) + sposob wykorzystania



Wiedza (nawigacyjna)

. dane, fakty: jest to podstawowa jednostka inforimacj

. informacja: jest zbiorem danych tego samego typu,

. wiedza: uporzdkowany i dagcy sk interpretowa zbior informacji. Wiedz ta
mazemy z kolei podziedi na dwie grupy tj.:

1) Poznan, (znan, zdefiniowan, ,skatalogowaq’) jest to wiedza na temat

danego zjawiska skitad@ja se¢ z:
- wiedzy proceduralnej (reguty, strategie, procedury)
- wiedzy deklaratywnej (koncepcje, obiekty, fakty),
- wiedzy heurystycznej (intuicja, reguty zdroworgdikowe),
= wiedzy strukturalnej (zvazki migdzy koncepcjami, reguty),
- metawiedzy (wiedza o typach i sposobagycia).

2)  Asocjacg empiryczrg (doswiadczenie zawodowe, dobra praktyka morska),
Wiedza nawigacyjna(+ powyzsze) jest zdolrmieia do wywania, modyfikowania,
zmiany powyszych interpretacji, zbioréw informacji dotymzych ,funkciji
nawigacji’. Jest zdolneia do wychgania prawidtowych wnioskéw na podstawie

informacji niepetnej, niespojnej, nieprecyzyjnej
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Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

. struktury bazodanowe (VDR?, ENC, WEND (Worldwide dftenic
Navigational Chart Database) )



Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

 algorytmy ’

Stosuj MPDM czéoeeC, D, EI

Stosuj dodatkowo
MPDM prawid3a czéceci
B sekcja |

Stosujdodatkowo Stosuj dodatkowo
MPDM prawid3®a czéceci MPDM prawid3a czéoeci
B sekcja Il B sekcja lll
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Rys. 1. Stosowanie przepisow MPDM w nawigacji



Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

« wzory (algorytmy rekurencyjne)

W nawigacji morskiej algorytmy rekurencyjne g s stosowane w
rozwigzywaniu zagadnienp.:

 planowaniu podray,

* realizacji podray,

* nawigacji zliczeniowe]

 operacjach przadunkowych

» akcjach SAR.

e WSpomagania decyzji ?



Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

« wzory (algorytmy rekurencyjne)

Rys. 2. Planowanie podip

fWwe, - WP . )OPWP.,, -~ WP, ) da n<k-1

PWP, - WP, )=
fWwp, - wWe,) da n=k-1

gdzie,
P — proces planowania (planowanie)?
f — nawigacyjna funkcja planowania
f (S,A,WH,C,In...) = D:{S, KDd, V} (bef,aft)
In- interwat planowania, In={WP, WF, Wachta,...,enotar}



Rekurencja

Silnia

0l=1
11=1

n'=(n-1)!*n

41=(3)! *4
4= (2)1*3%4
A1=(1)1*2*3*4
H=1*2%3*4
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Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

struktury abstrakcyjne (nagdzia Sl)

Warstwa 1
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Warstwa 2

Warstwa 3

Ocena sytaucji nawigacyjnej
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Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

 tablice decyzji

(Udz’H’ fu)

U, - jest zbiorem maiwych do podgcia dziata,
H — jest zbiorem mdiwych wynikow dziata,
f,— funkcja wyteczndci okreslona na iloczynie kartezjgkim U, xH

Ocena??



Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

» drzewa decyzyjne

Akwen otwarty Akwen ograniczony

N — dziedzina (przestra@ nawigacyjna,
W- zbior wartdgci , W, ={W1’Wz’---Wm}

t — jest sprawdzeniem postaci ; N - W,

k — kategoria oceny bezpiedmtwa k ={0}

Wowczas ekstrakejwiedzy §ciezke decyzyjr)

mozemy wyrazé za pomog reguty Zmiana

Mas3a zmianal/s tady

t,(n)=w, Ct,(n)=w, C...Ct_(n)=w_ - k

Rys. Drzewo decyzyjne dla dziedziny stan nawigacji
(O — bezpiecznie, 1- niebezpiecznie).
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Formy zapisu, reprezentacji wiedzy

domena, strefa etc
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Wiedza w systemie, gdzie, jak?

dane: mapy, sytuacja, AlS, ARPA, GPS, parametry ruchu itd....(+), baza, sensor,
integracja

Przepisy Miedzynarodowego Prawa Drogi Morskiej (+ algorytm)
Interakcja z operatorem (tablice np.. zmienne globalne)

Wspomaganie decyzji (wypracowanie manewru) (+ ocena, kryteria, sieci, domena,
rekurencja)

Charakterystyka manewrowa (-)
Monitoring (-)



