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研究简介:

本游戏旨在探究在不同的任务场景中、拥有不同角色设定的智能

体如何决策和行动。

具体地,我们希望学习智能体在不同的心智状态一一包括信念

belief)、价值(value)、意图(intent)一一下,如何去理解

和推测其他智能体的心智状态(例如其他智能体的意图),如何

更新自己的心智状态(比如自己的意图会不会作出调整),在面

对一些冲突时如何抉择(比如要不要放弃自己的目标先去帮助别

人,或者比较懒不想动但又需要完成目标该怎么办、要不要请求

帮助等),以及如何做出相应的行动规划。

我们希望参与研究的被试能够根据给定的角色设定(包括三个价

值维度:helpful、social、active,分别代表乐于助人、社交

外向、勤快好动)来进行角色扮演,我们可能会分配一个初始意

图(也可能不会),被试者要做的就是充分投入地扮演好自己的

角色,带着角色的初始意图设定(如果有)和角色的价值设定去

行动,设身处地地给出合理的选择。当自己的角色人设和完成给

定的初始意图之间有矛盾的时候,要代入角色和情境去思考,做

出合理的决策即可。
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教程 常一轮酒政 第二轮游戏 第三轮游戏 第四轮游戏



研究中将发生的事情和时长:研究的主体部分包括3～4轮主游戏

(一轮大约15分钟,视时间决定玩几轮),每轮中间可以休息2分

钟。此外为了辅助您进行游戏、保证实验质量,我们还在主游戏

升始乙前设置了一个大约25分钟的教程,愁需要认具看完教程

了解游戏设置;之后您需要通过一个关于教程内容的小测试(大

约需要15分钟)。我们还准备了一个8分钟的游戏热身,带助愁头

际上手感受了解游戏(大约8分钟)。

评估标准和奖励:您需要认真阅读教程,通过测试,并完成两轮

主游戏。主游戏需要和另一个被试配对完成,您有可能会被分配

一个初始的意图,如果角也需要,愁也可以对此做出合埋调整

找们对愁游戏表现的评估标准是需要愁完全投入愁的角色开结台

具体情境去思考并做出合理的决策。成功完成每一部分都会获得

相应的基础被试费:具体地,完成游戏教程开通过测试可得25

元,完成儿轮游戏可得95元。在基础被试贾用之外,我们会用我

J设置的各观指标采料字评估愁的答题质量,开据此给予相应的

关金(泡围是1～30元)。买验结束之后,我们会收集愁的银行卡

信息并将报州和突励打入怒的银行账户。

风险:本研究没有已知的风险。

保密性:在本研究中,我们承诺严格保密所有收集的个人数据。

所有能够识别到个人身份的信息(例如姓名、联系方式、IP地址



等)将被匿名化或使用编码替代,以确保无法直接关联到具体的

个人。所有数据将仅用于研究目的,且仅限于研究团队内部共

享。我们不会将任何个人数据泄露给任何第三方,也不会将其用

于其他非研究目的。所有数据将在研究结束后的指定时间内删除

或销毁

您的权利:您有权在任何时候退出研究,且不会有任何后果。

帮助:如有任何进一步的问题或疑虑,请联系在场的研究人员寻

求帮助。您也可以给我们发邮件,我们的邮箱是mm一

roleplay@outlook.com,我们会第一时间给您回复。

司意:继续进行即表示愁已阅读此信息表开埋解参与本研究的杀

件。如果您同意参与,请点击下面的“是的,我同意”按钮以开始

教程。

O是的,我同意

O不,我不同意

退出游戏

您已经退出本研究。

感谢您对我们研究的兴趣!



Demographic Information

姓名

邮箱

年龄

性别

o男

o女
O其他

受教育程度(包括在读的)



O小学
O初中
O高中
O大学专科
O本科
O硕士
O博士

tutorial-界面

感谢您来参加我们的研究!

下面您将进入教程,请您仔细阅读~



教程概览

O1游戏界面介绍

O2 游戏流程介绍

这是游戏的入口界面,请您正确填写您的邮箱和姓名,方便我们

后续联系您发放酬劳和奖金等。我们保证不会泄露您的隐私信

息,请您放心。

QMNCASTG
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这是游戏主界面。这个游戏需要您和另一个玩家在线配对,请您

等待配对完成后开始游戏。

游戏界面的分块介绍请看下一页。

MINDASTE

E

画

以下是游戏界面的分块介绍:



$增戏场(信念世开游戏名称MiNDMASTE 交互轮政
E

mouo
物体

的细始穷E通黑量边质以下的理结状
帮助页画

房间信息
韧始分配意图

另一个玩家
你要护洟的角色。 扮演的角色三个维度的价值分布 小人

游戏当前状态 控制选择区

口扮演的角色"小黄人"游戏概览
口物体

O1游戏界面介绍 口动作

口信念世界
空

口初始分配意图

口 三个维度的价值分布

血位 口游戏当前状态栏

口控制选择区

口房间信息

口交互轮数

口帮助页面



黄色的智能体是你需要控制和扮演的角色,我们用“小黄人”来指

代。

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围。

虽然图中只绘制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆

盖了两条射线之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能

远的目标。



图中的三个表情从左到右依次代表智能体在“helpfu、“social”和

active"这三个价值维度上的状态e

具体地,左边表情代表“helpfu这一维度,表示智能体是否“乐于

助人;
中间表情代表“socia『这一维度,表示智能体是否“社交外向”

右边表情代表“active”这一维度,表示智能体是否“活跃好动”。

每个价值维度都有3-4个可能的状态取值,具体的细节我们后面

会详细介绍。

一些物体会在场景中随机出现,为了帮助你辨别它们,我们在这

里首先向你展示一下都有哪些物品。

注意:在前两行的物体中,哑铃是最重的物体。



TimerBanana Cup Key
香蕉 杯子 钥匙 计时器

DumbbellBooks Chess
亚铃书 棋

Table Closed Cabinet Open Cabinet
桌子 关闭的柜子 打开的柜子

一些物体会在场景中随机出现,为了帮助你辨别它们,我们在这

里首先向你展示一下都有哪些物品。



OpenBox Closed Box
打开的盒子 关闭的盒子

Open and Unlocked Box Closed and Unlocked Box Closed and Locked Box

打开且没有上锁的盒子 关闭但没有上锁的盒子 关闭且上锁的盒子

场景中可能随机出现墙,小黄人不可以直接穿越,且它会遮挡小

黄人的视野。



接下来,我们会介绍游戏中的10个动作。每一个用时大约5秒

一共需要大约50秒。剩余未介绍的动作可以点击游戏界面右上角

的“?Help"帮助界面获取。

action-1



["Speak","Hello"]:Speak "Hello".

agent_2

action-2

[“Grab","chess_3"]:Grabchess_3.(拿起chess_3)



agent_2

ess_3

action-3

["Put⋯Down","cup_3"]:Put cup_3 down on the ground

(把cup_3放在地上)



cup_3

action=4

["Give⋯To⋯"dumbbell_3","agent 2"]:Give dumbbell_3

to agent_2.



action-5

[“Smash",“cup_3”]:smashcup_3.(摔碎cup_3)



agent_2

cup3

action-6

["Eat","banana_3"]:Eat banana_3.



banana_3

action-7

["MoveToAttention","agent_2"]:Move to agent_2's

attention field.



gent_2

action-8

["FolowPointing","agent_2"]:Follow agent_2s pointing
(to the target shelf_3).



gent_2

action-9

["Perform","eat"]:Perform eat.



agent_2

action-1o

["Perform","drink"]:Perform drink.



agent2

注意:

1.智能体的手里可以同时拿多个物体,在手里已经有物体的情况

下依然可以继续拿取(“Grab”);新的物体;



2.容器(Container,比如box和shelf)里可以同时放多个物

体。

tutorial-界面2

下图中红框标记的是游戏的房间。注意:图中展示的并不是世界

的真实状态,它实际上表示的是小黄人看到和记住的世界,即小

黄人的认知世界(belief world)。

mNOmASTE
E

只有那些小黄人感知到并进入小黄人的信念的物体才会出现在屏

幕上;未出现在屏幕上的物体不一定不存在,它们可能只是尚未

被小黄人感知到并进入信念中。



亮颜色的物体是小黄人当前看到的,而半透明的物体是虽然当前

不在小黄人的视野内、但是小黄人之前感知过并在小黄人的信念

中的物体。

下面两个视频,上边是真实世界,下边是信念世界,请通过观看

视频比较两者的区别。



为了方便您理解,您可以想象这是一个添黑的房间,而小黄人头

戴着一个探照灯来探索这个房间,小黄人当下看到的物体会在探

照灯下显现出来(亮颜色物体),后面即使不再小黄人看它们,

小黄人也会记住它们在房间中的位置和状态(半透明物体)。



bi

he4

b 

注意:如果一个半透明的物体在小黄人重新看它的时候突然消失

了,说明小黄人对于这个物体的信念已经是错误信念了,这个物

体现在已经不在这里了。



banana_3

注意:如果您看到您视野中的另一个智能体突然消失,那只是因

为他走出了您的视野。



agent

box5

c

注意:如果你的手里突然多了一个物体,那可能是因为另一个在

你视野之外的智能体给你的(例如,在你背后的智能体给你

的)。



shelf4

timier6

注意:如果你的视野之外突然出现了一个半透明的智能体,可能

是因为你听到那个智能体说话,所以知道了那个智能体的存在和

他当前的位置。



注意:如果你的视野之外突然出现了一个半透明的智能体,可能

是因为你听到那个智能体说话,所以知道了那个智能体的存在和

他当前的位置。



下图中红框标记的是游戏开始时分配给小黄人的初始意图所对应

的目标状态。

注意:如果初始意图为“none”,则表示小黄人没有被分配任何初

始意图,这时你只需要遵循小黄人的价值分布(下图左下角区

域)选择动作;如果初始意图不为None,你需要结合小黄人的

价值分布综合考虑如何实现它。



MNOMASTE
eERL

m

下图中红框标记的是小黄人的价值分布,注意用蓝色高亮出来的

是小黄人在对应价值维度上的取值。

mNOmASTE
aERLA



价值的三个维度:

1.助人的(Helpful):是否愿意帮助他人

2.社交的(Social):是否喜欢社交互动

3.好动的(Active):是否喜欢身体活动

对于“助人的”(Helpfu)维度,我们有四个取值:“害人的”、“不助

人的"、“助人的"和“非常助人的"。

Helpful

harmful unhelpfu helpful very helpful

在下面这张图片中,上面的文字代表小黄人在该维度的取值,下

面是维度的名称。



Unhep
epiu

对于“社交的”(Social)维度,我们有三个取值:“社恐的”、“中立

的"和"社牛的。

Social③

unsocial neutral Socia



socia

Soci

对于“好动的”(Active)维度,我们有三个取值:“不好动的”、“中

立的"和“好动的"。

ActiveO

inactive neutral active



ciie

总体价值分布在小黄人旁边的对应位置如下图所示

nhep Active
epfu ocia c

下图中红框标记的是当前的游戏状态,这个可以帮助您在每一步

的时候了解自己应当做什么。



mNCwASTE
eERL out

下图中红框标记的是您的操作区,您可以根据具体的提示去做出

选择,选好之后点击“Next”按钮提交从而进入下一步。

mNCwASTE
E



tutorial-界面3

点击下图中红框标记的”?Help"按钮,会弹出一个wiki页面,里面

有关于动作、意图、价值、常见问题等的参考信息。

mNCmASTE
E

点开之后的wiki页面包含三部分的说明,分别是动作,意图和价

值,以及常见问题,参见上边栏。



o

a

d

q

你可以点击具体的动作、意图或者价值,页面会选中并高亮对应

的说明。
o

FaoRa

eiere



tutorial-流程

游戏概览

口 估计对方的意圈

O2 游戏流程介绍 口 估计对方的价值

口 选择自己的意图(最高层意圈)

口 选择自己的动作

口 填写对于以上推理和决策的解释

口 获得奖励的标准

】(如下图)。开始游戏后,首先您需要估计另一个智能体的意图



My estimation of agent 2s intention
infertng the other player's intens Done

下面是意图的三种参数格式和具体含义。想要更多参考信息,请

点击右上角的"?Help"按钮。

下面的意图表示:putcup_4into box_7

Put..Into. Cup_4 box7

下面的意图表示:helpagent 2toopen box_7

Hep box_7agent2 Open

下面的意图表示:request helpfrom agent1toopen box_7



agent1 box7RequestHelp Open

三种参数格式的关系如下图所示:

1Dosth.
do

taskme

Helpsb.do sth.

The other agent
dohelp

me task

3 Request help from sb. to do sth.

The other agent

request help

taskme

下面,我们介绍游戏中的5个具体的意图例子,剩余未介绍的意

图可以点击游戏界面右上角的“?Help"帮助界面获取。

Greet

[Greet,'sb]:send a social signal to someone.向某人打招

呼。



Find"

[Find,sb/sth]:Locate someone or something.寻找某人或
某物

"RespondTo"

[RespondTo,'sb]:Respond to someone's signal.回应某
人。

Inform

[Inform,'sb,'sth]:Let someone know something.告知某人

某事。

observe"

[observe,'sb/sth]:collect information about someone

or something by observing.观察某人某物



注意:在估计另一个智能体的意图时,您只需要写您所能估计出

来的另一个智能体的最高层意图而不是较低层的子意图(一个高

层意图可以被分解为若干个低层的子意图)。

例如:如果你估计agent2的低层意图是[“Open""box_2"],

背后的高层意图是[Get',books_3”,“box_2"],即agent2之

所以想打开box_2是为了从box_2拿出books_3,那你就写

agent_2的意图是["Get,“books_3”,“box_2"],不要写

["Open",box_2"]。

注意:如果您完全不知道,就选择“NA”;否则,选择最可能的一

个作为猜测。



③eFro

Erc

Requee
pof agent 2s intention

Doneinferting the other player's tntents



每隔五步,您需要估计一次另一个智能体的价值分布。

gent

y estimaion of agent 2s intention

Inierning thie othier ppayer's initents Done
andvaues

然后,您需要合理选择小黄人的意图。同样地,只需要写最高层

次的意图,不需要写子意图、



e

Myintentior
DoeUpdating your own intents

注意:当你选择小黄人的意图时,你需要考虑小黄人的当前意

图和价值分布。

yes
电新成什么意图

小黄人的当前意图

要不要更新
小黄人的意图

小黄人的价值分布
保持当前意图不变

no



注意:当你选择小黄人的意图时,你需要考虑对另一个智能体

的当前意图和价值分布的估计。

yes
电新成什么意图

对另一个智能体的当前意图估计

要不要更新

小黄人的意图

对另一个智能体的价值分布估计

保持当前意图不变
no

注意:当你选择小黄人的意图时,你需要考虑当前的上下文情

景。

yes
更新成什么意图

要不要更新
肖前的上下文情景 小黄人的意图

保持当前意图不变
no

当小黄人的价值分布和小黄人的当前意图产生冲突时,您可以选

择对意图作出合理的调整,也可以选择坚持当前意图;只要您完

全投入您的角色并结合具体情境去思考并做出合理的决策即可。



接下来,您需要选择小黄人的动作.

Ea
aeHanr
oeIaeo
f

NextPanning your next step ation

注意:请牢记这是一个角色扮演游戏!您应当考虑小黄人的价值

分布,而不是您本人的价值;

如果您已经改变了小黄人的意图,那您应该根据更新后的当前意

图选择小黄人的动作,而不是游戏一开始分配给小黄人的初始意



图。

小黄人的当前意图

小黄人的动作

小黄人的价值分布

注意:对于“MoveTo”和“RotateTo“这两个动作,您有两种方式选

择目的地:

1.选择某一个物体或者智能体

2.选择“X:Y:”,然后用鼠标(这时会出现一个红色圆圈)将红色

圆圈点在目标位置/方向



注意:在您选好动作之后,轮到对面的玩家选择;在等待期间请

您保持对屏幕的注意力,防止漏看对方的动作～

请您尽量对您游戏过程中每一步的推理过程或者决策理由进行阐

述,写在下图对应的方框内,中英文均可。如果您实在没有什么

可说的,或者没有进行推理,请写“无”;如果和上一步相同,请

写同上。

我们会根据您的答题质量,给出相应的奖金～(5-30元



My estnation of agent 2s intention

DoneEpbonlmiering the othe player's inieris

Mytntetion

n3
E Done

Updairgyour cann inaents Epwion



Mion
区

Next
Planning mw nont step action pnti

如果你发现游戏突然结束了,可能是因为:你或另一个智能体达

成了意图,或是游戏达到了最大轮数,有时也需要你们都达成自

己的意图游戏才能结束。

注意:游戏结束的条件并不等于获得游戏最终奖励的条件!

要获得游戏的最终奖励,你应该:



1.充分投入地扮演好自己的角色,带着角色的初始意图设定(如

果有)和角色的价值设定去行动,设身处地地给出合理的选择。

2.当自己的角色价值和完成给定的初始意图之间有矛盾的时候

要代入角色和情境去思考,做出合理的决策即可。

【总结】你需要做的:

口估计对方的意圈

口 估计对方的价值

口 你有初始的分配意图,你可以选择更新这个意图,

口 你有分配的价值,价值是不会变的。

口选择自己的动作

口 当你的意圈和价值冲突的时候,请代入角色和情境

去思考和权衡,做出合理的决策即可

entrance of quiz

您已经完成了教程～

下面您将进入测试,请您认真答题~



注意:只有全部答对才能进入下一环节～否则您将需要重新阅读

教程并重新进行测试～您一共有2次机会～

qT-1

哪个智能体是你需要扮演的?

O写有“me"标签的智能体

O黄色的智能体

O在中间的智能体

正确!

黄色的智能体是你需要扮演和控制的。



锆误!

智能体会移动位置,不一定在中间。

黄色的智能体是你需要扮演和控制的。

锆误!

你扮演的智能体没有写标签,需要靠颜色来区分。



黄色的智能体是你需要扮演和控制的。

qT-2

在下面的场景中,“小黄人”能看到什么?



banan_6 able_7P

c

O chess_4.cup_3.banana_6 and table_7
O chess_4 and cup_3
Ochess_4

O chess_4,cup_3.banana_6.table_7and agent-2

正确!

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围。

虽然图中只绘制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆

盖了两条射线之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能



远的目标。

banana6 able_7up

ch

锆误!

小黄人不仅可以看到chess_4,还可以看到cup_3,

banana_6和table_7

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围。

虽然图中只绘制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆

盖了两条射线之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能



远的目标。

banana6 abie_7up

h

锆误!

小黄人不仅可以看到chess_4和cup_3,还可以看到

banana_6和table_7

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围

虽然图中只绘制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆

盖了两条射线之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能



远的目标。

banana6 able_7up

ch

锆误!

你所扮演的智能体看不到agent_2,agent_2不在扇形的两条射

线范围内

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围。虽然图中只绘

制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆盖了两条射线

之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能远的目标。



banan6 able_7up

ch

qT-3

下面哪个图对应动作 ["Grab","key_3"]?



正确!



下面的图对应动作["Grab","key_3"]

锆误!

下面的图才是动作["Grab","key_3"]



你选择的这个图对应的动作是["MoveTo","key_3”

q-4多选

(多选)如果你扮演的小黄人不在其他智能体的注意力范围内,

如何吸引他/她的注意力?

□ NodHead

□ waveHand
□speak
□ MoveToAttention



正确!

如果你扮演的智能体不在其他智能体的注意力范围内,你可以用

MoveToAttention的动作或者Speak的动作吸引他/她的注意

力,前者他/她可以看到你,后者他/她可以听到你。

动作WaveHand和NodHead不行,因为你扮演的智能体不在其

他智能体的注意力范围内,做这两个动作其他智能体看不到,无

法吸引他/她的注意力。

锆误!

这是一个多选题。

如果你扮演的智能体不在其他智能体的注意力范围内,除了用

MoveToAttention的动作之外,你还可以用Speak的动作吸引

他/她的注意力,他/她可以听到你。

锆误!

这是一个多选题

如果你扮演的智能体不在其他智能体的注意力范围内,除了用



Speak的动作之外,你还可以用MoveToAttention的动作吸引

他/她的注意力,他/她可以看到你c

锆误!

动作WaveHand和NodHead不行,因为你扮演的智能体不在其

他智能体的注意力范围内,做这两个动作其他智能体看不到,无

法吸引他/她的注意力。

qT-5

下图中的动作是什么?



O['RotateTo'."agent_2]

O['NodHead,"agent_2]

正确!

下图中的动作是["NodHead’,"agent_2"]



锆误!

下图中的动作是["NodHead”,"agent_2"]



动作["RotateTo","agent_2"]对应的图是:



q-6

下图中的动作是什么?

O['waveHand'."agent_2"]

O['Speak,"Hello"]

正确!



图中的动作正是 ["waveHand","agent_2"]

锆误!

图中的动作是 ["WaveHand","agent_2"]



[”Speak”,“Hello”]时你扮演的智能体手部不会有动作,且屏幕

上会出现hello



qT-z

下图中的动作是什么?

O ['FollowPointing'.'agent_2']

O ['PointTo',"chess_3"]

O['PointTo',"agent_2"]

正确!

图中的动作正是 ["PointTo","chess_3"]



锆误!

图中的动作应是 ["PointTo","chess_3"]



["FollowPointing","agent_2"]时agent_2正在pointing,
你扮演的智能体会看向agent_2指向的方向

锆误!

图中的动作是 ["PointTo","chess_3"]



[“PointTo”,“agent_2"]时你扮演的智能体应该指向agent_2

qT-8

下面哪个图对应动作["Eat","banana_3"]?



正确!

图中的动作正是 ["Eat","banana_3"]



锆误!

图中的动作是[“PutDown”,“banana_3”,“ground"]



而下图中的动作才是 ["Eat","banana_3"]

注意此时你扮演的智能体先将香蕉放到了口边

q-9



下图中的动作是什么?

O['RotateTo'."banana_3]

O['FollowPointing','agent_2]

正确!

图中的动作正是["FollowPointing","agent_2"]



锆误!

[“RotateTo”,“banana_3"]要求你之前知道banana_3的位

置,类似下图



但是题目问的动作(见下图◆)是["FollowPointing",
"agent_2"]

请注意这两者的区别!

q2-

为什么有些物体是半透明的?请从下面选项中选出最佳的一个解

释:

〇 因为它们本来就是半透明的。
〇因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,但它们在小黄人的信念中。

○ 因为它们在小黄人的信念中。



〇 因为它们不在小黄人的注意力视野中。

正确!

物体是半透明的,是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野

中,但它们在小黄人的信念中。

锆误!

我们的场景中不会出现“本来就半透明"的物体。

物体是半透明是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,

但它们在小黄人的信念中。

锆误!

在小黄人的信念中的物体不一定是半透明的,如果它同时在小黄

人的注意力视野中,它应该是亮颜色的。

物体是半透明是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,

但它们在小黄人的信念中。



锆误!

不在小黄人注意力视野中的物体不一定是半透明的,还可能根本

没有显示。

物体是半透明是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,

但它们在小黄人的信念中。

q2-2

MINDMASE

aERLA

请问上图中小黄人旁边用红色框起来的表情代表了哪一个价值取

值2

Ounsocial



Oneutral

Oinactive
O unhelpful

锆误!

这个表情并不代表unsocial的价值。完整的价值取值与表情的

对应关系如下:

Hepfuo

f eryhepiu

Socialo

nsoi neuta i

Activeo

eutra ct

正确!

这个表情确实代表了unheloful的价值。完整的价值取值与表情

的对应关系如下:



Helpfuo

eipuunhepu y

Socialo

oineutraic

Activeo

eutrinscti ct

锆误!

这个表情并不代表 inactive的价值。完整的价值取值与表情的

对应关系如下:

Helpfuo

harmiu eryheipiu

Socialo

unsoc eui cia

Activeo

incte t



锆误!

这个表情并不代表 neutral的价值。完整的价值取值与表情的对

应关系如下:

Helpfuo

armu veryhepu

Socialo

eiLnsocie neutra

Activeo

eut ct

q2-3

小黄人价值分布如下图所示,小黄人的初始意图是[Putinto'

books_5,box_7],请问下面哪一个是最佳策略?



下图供您作为图例参考:

Helpfulo

epuarmu veryhepunepu

Socialo

neutra i

Activeo

inectie oct

O将小黄人的意图变为[RequestHelp.ogent_1.Putinto,books_5.box_7],
请求agent_1来帮小黄人完成这个意图。

〇保持初始意图[Putnto.books_5,box_7不变,小黄人自己完成这个意图。

〇看看另外一个智能体在干什么,将小黄人的意图改为去帮助它完成它的意图。

〇 将小黄人的意图变为none,什么都不做了。



锆误!

自己完成意图虽然可以完成初始意图,但是不符合小黄人“socia

(社交的)”和“inactive(不好动的)"的价值设定

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻

求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

锆误!

小黄人有初始意图,“什么都不做”虽然符合小黄人的价值分布

inactive(不好动的)”,但是同时既没有完成初始意图,也不符

合小黄人的价值分布中的“social(社交的)”,不是最佳策略

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻

求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

正确!

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻



求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

锆误!

帮助别人既无法完成小黄人的初始意图,也并不符合小黄人的

unhelpful(不助人的)的价值设定。

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻

求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

q2-4

如果你估计出另一个智能体的“最高层意图“是在找一个东西,但

不确定他在找什么,只知道他现在的“子意图”是想走到b0x_2那

里,请问你在这一步估计对方意图的时候应该填哪一个意图?

O[Find.box_2]

O[NA

O[Find,NA]

O [open,box_2]



锆误!

对方可能是要去寻找b0x_2里面装着的另一个东西

当你推测对方在寻找某物但不确定具体是什么时,[Find,NA

是最合适的表达方式,表示你知道对方有寻找的意图但不确定具

体目标。

锆误!

Openbox-2仅描述了子意图,而不是你推测出的背后的高层

意图“Find something'。

当你推测对方在寻找某物但不确定具体是什么时,[Find,NA

是最合适的表达方式,表示你知道对方有寻找的意图但不确定具

体目标。

正确!

当你推测对方在寻找某物但不确定具体是什么时,[Find,NA

是最合适的表达方式,表示你知道对方有寻找的意图但不确定具

体目标。



锆误!

NA 表示你对对方的意图毫无推测,但实际上你推测到对方可能

在寻找某物,只是不知道具体是什么c

这种情况下,[Find,NA]是最合适的表达方式,表示你知道对

方有寻找的意图但不确定具体目标。

q2-5

如果小黄人现在的“最高层意图”是[Open,box_3](box_3现

在是locked的状态),现在正在做一个子意图['Get,key_2]

请问在这一步报告小黄人意图的时候,应该填哪一个意图?

O [Get,key_2]
O [open.box_3l
O[NA

O [Find.key_2]

锆误!

虽然小黄人当前执行的子意图是[Get,key_2],但报告时应反

映小黄人的高层意图[Open,box_3],而不是子意图。



正确!

应该报告小黄人当前的高层意图[Open,box_3]

锆误!

NA 表示小黄人没有明确的意图,而实际上小黄人是在执行

['Open,box_3']的高层意图。

锆误!

也许[Find,key_2]是进一步分解出来的子意图,但报告时应

反映小黄人的高层意图[Open,box_3],而不是具体的子意

图。

q2-6

请问意图[RequestHelp,agent_2,Putinto,box_3



'shelf_4]是什么意思?

O request agent_2s help to put box_3 into shelf-4
O request agent_2s help to put shelf_4 into box_3
O agent_2 requests help to put box_3 into shelf_4
O agent_2 requests help to put shelf_4 into box_3

锆误!

这个意图不是agent_2请求帮助,而是请求agent_2提供帮

助。

正确!

这个意图是请求agent_2的帮助把box_3放入shelf_4。

锆误!

这个意图不是agent_2请求帮助,而是请求agent_2提供帮

助;而且是将box_3放入shelf_4,而不是将shelf_4放入

box_3。



锆误!

目标是将box_3放入shelf_4,而不是将shelf_4放入

box_3。

q2-7多选

(多选)如果小黄人想移动到shelf_6,应该选择什么动作?

hef6

bo 

□ 选择[RotateTo.box_5]
□ 选择[PointTo.'shelf_6]

□ 选择[MoveTo.'shelf_6]

□选择[MoveTo.x:Y:,然后用鼠标将红色圆圈点在shelf_6上



正确!

选择MoveTo并指定shelf_6或使用MoveTo然后鼠标点击目

标位置,都是将小黄人移动到shelf_6的合法有效方式。

锆误!

要移动到shelf_6,你需要选择MoveTo相关的动作,即选择

MoveTo并指定shelf_6,或者选择MoveTo然后鼠标点击目

标位置。

锆误!

这是一道多选题!

对于“MoveTo”和“RotateTo”这两个动作,您有两种方式选择目的

地:

1.选择某一个物体或者智能体

2.选择“X:Y:”,然后用鼠标(这时会出现一个红色圆圈)将红色

圆圈点在目标位置/方向



锆误!

这是一道多选题!

对于“MoveTo”和“RotateTo”这两个动作,您有两种方式选择目的

地:

1.选择某一个物体或者智能体

2.选择“X:Y:”,然后用鼠标(这时会出现一个红色圆圈)将红色

圆圈点在目标位置/方向

q2-8多选

(多选)你需要推测另一个智能体的价值/意图,但是你完全不

知道。你应该做什么?请选择两项(这是一个多选题!)

□ 任意选择一个选项。

□选择NA。

□ 如果这与小黄人的意图和价值不冲突,在接下来的步骤中收集更多观察结果。
□即使这与小黄人的意图和价值相冲突,也要在接下来的步骤中收集更多观察结
果。

正确!



选择“NA”表示暂时不做出假设,或者在跟角色意图和价值不冲突

的情况下继续收集信息,是推测对方价值或意图的最佳策略。

锆误!

这是一个多选题!

选择“NA”表示暂时不做出假设,或者在跟角色意图和价值不冲突

的情况下继续收集信息,是推测对方价值或意图的最佳策略

锆误!

这是一个多选题!

无择NA“表示曾时不做出假设,或者在跟角色意图和价值不冲突

的情况下继续收集信息,是推测对万价值或意图的最住策略

锆误!

要推测对方的价值或意图,但暂时没有足够的观测,你应该选择

NA“并且在不与角色意图和价值冲突的前提下收集史多信息



q2-9

你需要在每一步选择小黄人的意图,你应该

〇 坚持执行分配给小黄人的意图。
〇 根据场景和你个人的价值调整小黄人的意图。

〇 根据场景和分配给小黄人的价值调整小黄人的意图。

O 随意选择一个新的意图。

正确!

你应该根据当前的场景和小黄人的价值来选择小黄人的意图。

锆误!

虽然执行分配给小黄人的初始意图很重要,但场景和小黄人的价

值也必须考虑。你需要根据实际具体情况做出调整,而不是一定

要一成不变地执行分配的初始意图。



锆误!

这是一个角色扮演游戏!你应该根据小黄人的价值而不是你个人

的价值来选择小黄人的意图。

错误!

不能随意选择新的意图。

你应该根据当前的场景和小黄人的价值来选择小黄人的意图。

q2-1o

你需要在每一步选择小黄人的动作,你应该

〇根据小黄人的更新后的意图和分配的价值选择小黄人的行动。

〇 根据分配给小黄人的初始意图选择小黄人的行动。

〇 根据分配给小黄人的初始意图和价值选择小黄人的行动。

〇 根据你个人的意图和价值选择小黄人的行动。



正确!

应当基于小黄人更新后的意图和分配的价值来选择小黄人的行

动。

错误!

这是一个角色扮演游戏!

你需要根据小黄人的意图和价值,而不是你个人的意图和价值来

选择小黄人的行动。

锆误!

应当基于小黄人更新后的意图和分配给小黄人的价值来选择小黄

人的行动。

锆误!

应当基于小黄人更新后的意图和分配给小黄人的价值来选择小黄

人的行动。



q2-11多选

(多选)要获得游戏的最终奖励,你应该:(请在每一组里面选

择一个最合适的选项,一共选择三个选项!)

口(第一组)尽力与其他智能体合作,不管小黄人的价值是否为helpful。
J(第一组)根据你个人的价值行动,不管小黄人是什么价值设定。
(第一组)根据小黄人的价值行动,时刻记得一个角色扮演游戏。

((第二组)尽力实现分配给小黄人的初始意图,即使你已经更新了意图。

(第二组)尽力实现小黄人更新后的意图。

(第三组)当小黄人的价值和意图冲突时,以意图为先。

□(第三组)当小黄人的价值和意图冲突时,以价值为先。
□(第三组)当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和当时
的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。

正确!

结合小黄人的价值、更新后的意图和当前情境来做出合理决策;

当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和

当时的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。



锆误!

结合小黄人的价值、更新后的意图和当前情境来做出合理决策

当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和

当时的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。

锆误!

这是一个多选题!

结合小黄人的价值、更新后的意图和当前情境来做出合理决策;

当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和

当时的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。

Q1-1

哪个智能体是你需要扮演的?

O 写有"me"标签的智能体

O黄色的智能体

O在中间的智能体



正确!

黄色的智能体是你需要扮演和控制的。

锆误!

智能体会移动位置,不一定在中间。



黄色的智能体是你需要扮演和控制的、

锆误!
你扮演的智能体没有写标签,需要靠颜色来区分。

黄色的智能体是你需要扮演和控制的。

Q1-2



在下面的场景中,“小黄人”能看到什么?

banan_6 table7up_3

O chess_4.cup_3.banana_6.table_7and agent_2
Ochess_4

O chess_4,cup_3,banana_6 and table_7

O chess_4 and cup_3

正确!

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围。

虽然图中只绘制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆

盖了两条射线之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能



远的目标。

banana6 able_7up

ch

锆误!

小黄人不仅可以看到chess_4,还可以看到cup_3,

banana_6和table_7

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围。

虽然图中只绘制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆

盖了两条射线之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能



远的目标。

banana6 abie_7up

h

锆误!

小黄人不仅可以看到chess_4和cup_3,还可以看到

banana_6和table_7

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围

虽然图中只绘制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆

盖了两条射线之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能



远的目标。

banana6 able_7up

ch

锆误!

你所扮演的智能体看不到agent_2,agent_2不在扇形的两条射

线范围内

图中的扇形表示智能体的注意力方向和视野范围。虽然图中只绘

制了一个扇形,但实际情况下,智能体的注意力覆盖了两条射线

之间的整个区域,并且可以看到视线范围内尽可能远的目标。



banan6 able_7up

ch

Q1-3

下面哪个图对应动作 ["Grab","key_3"]?



正确!



下面的图对应动作["Grab","key_3"]

锆误!

下面的图才是动作["Grab","key_3"]



你选择的这个图对应的动作是["MoveTo”,"key_3”

Q1-4多选

(多选)如果你扮演的小黄人不在其他智能体的注意力范围内,

如何吸引他/她的注意力?

□speak
□ waveHand
□ NodHead

□ MoveToAttention



正确!

如果你扮演的智能体不在其他智能体的注意力范围内,你可以用

MoveToAttention的动作或者Speak的动作吸引他/她的注意

力,前者他/她可以看到你,后者他/她可以听到你。

动作WaveHand和NodHead不行,因为你扮演的智能体不在其

他智能体的注意力范围内,做这两个动作其他智能体看不到,无

法吸引他/她的注意力。

锆误!

这是一个多选题。

如果你扮演的智能体不在其他智能体的注意力范围内,除了用

MoveToAttention的动作之外,你还可以用Speak的动作吸引

他/她的注意力,他/她可以听到你。

锆误!

这是一个多选题

如果你扮演的智能体不在其他智能体的注意力范围内,除了用



Speak的动作之外,你还可以用MoveToAttention的动作吸引

他/她的注意力,他/她可以看到你.

错误!

动作WaveHand和NodHead不行,因为你扮演的智能体不在其

他智能体的注意力范围内,做这两个动作其他智能体看不到,无

法吸引他/她的注意力。

QT-5

下图中的动作是什么?



O['NodHead."agent_2]

O['RotateTo'."agent_2]

正确!

下图中的动作是["NodHead’,"agent_2"]



锆误!

下图中的动作是["NodHead”,"agent_2"]



动作["RotateTo","agent_2"]对应的图是:



Q-6

下图中的动作是什么?

O['waveHand'."agent_2"]

O['Speak,"Hello"]

正确!



图中的动作正是 ["waveHand","agent_2"]

锆误!

图中的动作是 ["WaveHand","agent_2"]



[”Speak”,“Hello”]时你扮演的智能体手部不会有动作,且屏幕

上会出现hello



QT-7

下图中的动作是什么?

O ['FollowPointing.'agent_2"]

O[PointTo',"agent_2]

O['PointTo',"chess_3"]

正确!

图中的动作正是 ["PointTo","chess_3"]



锆误!

图中的动作应是 ["PointTo","chess_3"]



["FollowPointing","agent_2"]时agent_2正在pointing,
你扮演的智能体会看向agent_2指向的方向

锆误!

图中的动作是 ["PointTo","chess_3"]



["PointTo”,“agent_2"]时你扮演的智能体应该指向agent_2

Q-8

下面哪个图对应动作["Eat","banana_3"]?



正确!

图中的动作正是 ["Eat","banana_3"]



锆误!

图中的动作是[“PutDown”,“banana_3”,“ground"]



而下图中的动作才是["Eat","banana_3"]

注意此时你扮演的智能体先将香蕉放到了口边

Q1-9



下图中的动作是什么?

O['RotateTo',"banana_3]

O['FollowPointing','agent_2]

正确!

图中的动作正是["FollowPointing","agent_2"]



锆误!

[“RotateTo”,“banana_3"]要求你之前知道banana_3的位

置,类似下图



但是题目问的动作(见下图◆)是["FollowPointing",
"agent_2"]

请注意这两者的区别!

Q2-1

为什么有些物体是半透明的?请从下面选项中选出最佳的一个解

释:

〇因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,但它们在小黄人的信念中。

〇 因为它们不在小黄人的注意力视野中。

○ 因为它们在小黄人的信念中。



○ 因为它们本来就是半透明的。

正确!

物体是半透明的,是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野

中,但它们在小黄人的信念中。

锆误!

我们的场景中不会出现“本来就半透明"的物体。

物体是半透明是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,

但它们在小黄人的信念中。

锆误!

在小黄人的信念中的物体不一定是半透明的,如果它同时在小黄

人的注意力视野中,它应该是亮颜色的。

物体是半透明是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,

但它们在小黄人的信念中。



锆误!

不在小黄人注意力视野中的物体不一定是半透明的,还可能根本

没有显示。

物体是半透明是因为虽然它们当前不在小黄人的注意力视野中,

但它们在小黄人的信念中。

Q2-2

MINDMASE

aERLA

请问上图中小黄人旁边用红色框起来的表情代表了哪一个价值取

值2

Oneutral



O unsocial

Oinactive
O unhelpful

锆误!

这个表情并不代表 unsocial的价值。完整的价值取值与表情的

对应关系如下:

Hepfuo

f eryhepiu

Socialo

nsoi neuta i

Activeo

eutra ct

正确!

这个表情确实代表了unheloful的价值。完整的价值取值与表情

的对应关系如下:



Helpfuo

eipuunhepu y

Socialo

oineutraic

Activeo

eutr ctinscti

锆误!

这个表情并不代表 inactive 的价值。完整的价值取值与表情的

对应关系如下:

Helpfuo

harmiu eryheipiu

Socialo

unsoc eui cia

Activeo

incte t



锆误!

这个表情并不代表 neutral的价值。完整的价值取值与表情的对

应关系如下:

Helpfuo

armu veryhepu

Socialo

eeiLnsocie neutra

Activeo

eut ct

Q2-3

小黄人价值分布如下图所示,小黄人的初始意图是[Putinto'

books_5,box_7],请问下面哪一个是最佳策略?



下图供您作为图例参考:

Helpfulo

epuarmu ynepu

Socialo

neutra i

Activeo

inectie neutra oct

O将小黄人的意图变为[RequestHelp.agent_I.Putinto.books_5.box_7],
请求agent_1来帮小黄人完成这个意图。

〇将小黄人的意图变为none',什么都不做了。

〇保持初始意图[Putinto.books_5,box_7不变,小黄人自己完成这个意图。

〇看看另外一个智能体在干什么,将小黄人的意图改为去帮助它完成它的意图。



锆误!

自己完成意图虽然可以完成初始意图,但是不符合小黄人“socia

(社交的)”和“inactive(不好动的)"的价值设定

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻

求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

锆误!

小黄人有初始意图,“什么都不做”虽然符合小黄人的价值分布

inactive(不好动的)”,但是同时既没有完成初始意图,也不符

合小黄人的价值分布中的“social(社交的)”,不是最佳策略

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻

求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

正确!

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻



求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

锆误!

帮助别人既无法完成小黄人的初始意图,也并不符合小黄人的

unhelpful(不助人的)的价值设定。

小黄人是social(社交的)的同时又inactive(不好动的),寻

求另一个智能体的帮助是最佳策略,这样既可以完成初始意图

也符合价值分布,是最佳策略。

Q2-4

如果你估计出另一个智能体的“最高层意图“是在找一个东西,但

不确定他在找什么,只知道他现在的“子意图”是想走到b0x_2那

里,请问你在这一步估计对方意图的时候应该填哪一个意图?

O[Find.box_2]
O[NA

O [open.box_2]
O[Find,NA]



锆误!

对方可能是要去寻找b0x_2里面装着的另一个东西

当你推测对方在寻找某物但不确定具体是什么时,[Find,NA

是最合适的表达方式,表示你知道对方有寻找的意图但不确定具

体目标。

锆误!

Openbox-2仅描述了子意图,而不是你推测出的背后的高层

意图“Find something'。

当你推测对方在寻找某物但不确定具体是什么时,[Find,NA

是最合适的表达方式,表示你知道对方有寻找的意图但不确定具

体目标。

正确!

当你推测对方在寻找某物但不确定具体是什么时,[Find,NA

是最合适的表达方式,表示你知道对方有寻找的意图但不确定具

体目标。



锆误!

NA 表示你对对方的意图毫无推测,但实际上你推测到对方可能

在寻找某物,只是不知道具体是什么c

这种情况下,[Find,NA]是最合适的表达方式,表示你知道对

方有寻找的意图但不确定具体目标c

Q2-5

如果小黄人现在的“最高层意图”是[Open,box_3](box_3现

在是locked的状态),现在正在做一个子意图['Get,key_2]

请问在这一步报告小黄人意图的时候,应该填哪一个意图?

O[NA

O [Get.key_2]
O [Find.key_2]

O [open.box_3]

锆误!

虽然小黄人当前执行的子意图是[Get,key_2],但报告时应反

映小黄人的高层意图[Open,box_3],而不是子意图。



正确!

应该报告小黄人当前的高层意图[Open,box_3]

锆误!

NA 表示小黄人没有明确的意图,而实际上小黄人是在执行

['Open,box_3']的高层意图。

锆误!

也许[Find,key_2]是进一步分解出来的子意图,但报告时应

反映小黄人的高层意图[Open,box_3],而不是具体的子意

图。

Q2-6

请问意图[RequestHelp,agent_2,Putinto,box_3



'shelf_4]是什么意思?

O agent_2 requests help to put shelf_4 into box_3
O agent_2 requests help to put box_3 into shelf-4
O request agent_2s help to put box_3 into shef_4

O request agent_2s help to put shelf_4 into box_3

锆误!

这个意图不是agent_2请求帮助,而是请求agent_2提供帮

助。

正确!

这个意图是请求agent_2的帮助把box_3放入shelf_4。

锆误!

这个意图不是agent_2请求帮助,而是请求agent_2提供帮

助;而且是将box_3放入shelf_4,而不是将shelf_4放入

box_3。



锆误!

目标是将box_3放入shelf_4,而不是将shelf_4放入

box_3。

Q2-7-MC

(多选)如果小黄人想移动到shelf_6,应该选择什么动作?

hef6

bo 

□ 选择 [MoveTo.shelf_6]
□选择[MoveTo.x:Y:],然后用鼠标将红色圆圈点在shelf_6上

□ 选择[PointTo.shelf_6]

□ 选择[RotateTo:box_5]



正确!

选择MoveTo并指定shelf_6或使用MoveTo然后鼠标点击目

标位置,都是将小黄人移动到shelf_6的合法有效方式。

锆误!

要移动到shelf_6,你需要选择MoveTo相关的动作,即选择

MoveTo并指定shelf_6,或者选择MoveTo然后鼠标点击目

标位置。

锆误!

这是一道多选题!

对于“MoveTo”和“RotateTo”这两个动作,您有两种方式选择目的

地:

1.选择某一个物体或者智能体

2.选择“X:Y:”,然后用鼠标(这时会出现一个红色圆圈)将红色

圆圈点在目标位置/方向



锆误!

这是一道多选题!

对于“MoveTo”和“RotateTo”这两个动作,您有两种方式选择目的

地:

1.选择某一个物体或者智能体

2.选择“X:Y:”,然后用鼠标(这时会出现一个红色圆圈)将红色

圆圈点在目标位置/方向

Q2-8-MC

(多选)你需要推测另一个智能体的价值/意图,但是你完全不

知道。你应该做什么?请选择两项(这是一个多选题!)

□ 任意选择一个选项。

□选择NA。

□ 如果这与小黄人的意图和价值不冲突,在接下来的步骤中收集更多观察结果。
□即使这与小黄人的意图和价值相冲突,也要在接下来的步骤中收集更多观察结
果。

正确!



选择“NA”表示暂时不做出假设,或者在跟角色意图和价值不冲突

的情况下继续收集信息,是推测对方价值或意图的最佳策略。

锆误!

这是一个多选题!

选择“NA”表示暂时不做出假设,或者在跟角色意图和价值不冲突

的情况下继续收集信息,是推测对方价值或意图的最佳策略

锆误!

这是一个多选题!

无择NA“表示曾时不做出假设,或者在跟角色意图和价值不冲突

的情况下继续收集信息,是推测对万价值或意图的最住策略

锆误!

要推测对方的价值或意图,但暂时没有足够的观测,你应该选择

NA“并且在不与角色意图和价值冲突的前提下收集史多信息



Q2-9

你需要在每一步选择小黄人的意图,你应该

〇 根据场景和你个人的价值调整小黄人的意图。

O 随意选择一个新的意图。
〇 坚持执行分配给小黄人的意图。
〇 根据场景和分配给小黄人的价值调整小黄人的意图。

正确!

你应该根据当前的场景和小黄人的价值来选择小黄人的意图。

锆误!

虽然执行分配给小黄人的初始意图很重要,但场景和小黄人的价

值也必须考虑。你需要根据实际具体情况做出调整,而不是一定

要一成不变地执行分配的初始意图。



锆误!

这是一个角色扮演游戏!你应该根据小黄人的价值而不是你个人

的价值来选择小黄人的意图。

错误!

不能随意选择新的意图。

你应该根据当前的场景和小黄人的价值来选择小黄人的意图。

Q2-1O

你需要在每一步选择小黄人的动作,你应该

〇 根据分配给小黄人的初始意图选择小黄人的行动。

〇 根据你个人的意图和价值选择小黄人的行动。

〇 根据分配给小黄人的初始意图和价值选择小黄人的行动。

〇根据小黄人的更新后的意图和分配的价值选择小黄人的行动。



正确!

应当基于小黄人更新后的意图和分配的价值来选择小黄人的行

动。

错误!

这是一个角色扮演游戏!

你需要根据小黄人的意图和价值,而不是你个人的意图和价值来

选择小黄人的行动。

锆误!

应当基于小黄人更新后的意图和分配给小黄人的价值来选择小黄

人的行动。

锆误!

应当基于小黄人更新后的意图和分配给小黄人的价值来选择小黄

人的行动。



Q2-11=MC

(多选)要获得游戏的最终奖励,你应该:(请在每一组里面选

择一个最合适的选项,一共选择三个选项!)

口(第一组)尽力与其他智能体合作,不管小黄人的价值是否为helpful。
J(第一组)根据你个人的价值行动,不管小黄人是什么价值设定。
(第一组)根据小黄人的价值行动,时刻记得一个角色扮演游戏。

((第二组)尽力实现分配给小黄人的初始意图,即使你已经更新了意图。

(第二组)尽力实现小黄人更新后的意图。

(第三组)当小黄人的价值和意图冲突时,以意图为先。

□(第三组)当小黄人的价值和意图冲突时,以价值为先。
□(第三组)当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和当时
的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。

正确!

结合小黄人的价值、更新后的意图和当前情境来做出合理决策;

当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和

当时的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。



锆误!

结合小黄人的价值、更新后的意图和当前情境来做出合理决策;

当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和

当时的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。

锆误!

这是一个多选题!

结合小黄人的价值、更新后的意图和当前情境来做出合理决策

当小黄人的价值和意图冲突时,只要是全身心投入角色的设定和

当时的具体情境,认真思考并作出合理决策即可。

Quiz 失败,退出游戏

很抱歉!您未通过Quiz2,且已经用完了2次尝试机会

您已经退出游戏～我们会支付您完成教程和测试的部分报酬～

限感谢您对我们研究的兴趣!



main game entrance

恭喜!您成功地完成了测试!

下面可以开始进入热身游戏啦!
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