UdG/Dent. EIA

Planificacio no-lineal.
Definicions
Ordre parcial: Els plans es representen com una sequiencia ordenada
parcialment.
*  Minim compromis:
— només les dedsions d’ ordre esencials s emmagatzemaran
— espermet diferir dedsions
e Pla<AOL>
— A:acaions
— O: regtriccions d ordre
* Quinesacdons shan defer abansque dtres
+ Exemple: en I’ anomalia de Sussman:
moure(b taula,c)

\mouﬁaTauIa,b) 0 moure(btaula,c) < moure(a Taula,b)
moureTaula(c,a)_,, moureTaula(c,a) < moure(a, Taula,b)
— L: enllagos causal
+ Exemple: en’anomalia de Sussman, com moure(a, Taulab) desfa
precondicions de I’ accié moure(b taula,c), cal establir I"enllag causal o
restricd6: moure(b taulac) — moure(a, Taulab)

Planificacid no-lineal.
Definicions
» El conjunt de restriccions d'ordre O ha de ser consistent.

* A mesuraqueun paesrefing, el planificador hadereditzar procesos
de satisfacd6 de restricaons bre 0.

El plafinal és qualsevol ordre d' A que no violi cgp restricd6 O

Planificacio no-lineal.
Definicions
Enllag causal: A oS- A
A, &cci6 productora
A.: acd6 consumidora
Q: efectede A i precondicié de A,

Elsenllagos causa s usen per detedar quan uraacd6 (anomenada
thread, conflicte 0 amenagg interfereix en dedsions anteriors.

Definici6: dorets
— pla<A0OL>

-AD-A
- AOA

A amenagal si O 0 {A<A<A;} ésconsistenti A, té om a decte~Q

Planificacio no-lineal.
Definicions
* Exemple:
Q=damunt(a,b)
A, té omefecte Q
A, té com aprecondicié Q
A, té om a dede - Q= ~damunt(ab)
Llavors, A, ésuna anenaga,

* Solucions:
— Degradacio: afegir larestricd6 d'ordre A <A,
— Promoci: afegir larestricd6 d'ordre A <A,

Planificacid no-lineal.
Definicions
Plans nuls

— Ensproporcionen simplicitat i uniformitat en els agorismes
— Enspermeten representar d’igual manera problemes resolts que
incomplets.
— Planul: <A,O,L>
* Ax{AcAL}
— Ag: precondicions: cap, efectes: estat inicial
~ A, precondicions estat final (objectiu), efectes: cap
* O={AjA.}
- L=

Intel.ligencia Artificial: Temiquesi Métodes

Planificacio no-lineal.
POP
funcié planificador (estat_inicial, objedius, bc,pla) retorna pla
inici
p:=pla_inicial (estat_inicial objedius); p=<{A,A.}{A<A}{}>

retorna pop(p,agenda,bc);
fplanificador
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Planificacid no-lineal.

POP
funcié POP (<A,O,L>,agenda,bc) retorna pla
inici

s agenda={}

llavors retorna <A,O,L>;
sind g:=selecdonar_objediu(agenda); g=Qt.0. (Q.a,.) [ agenda
a,,= selecdonar_aca6(bc,g); a9 JAO6Aa be
s ay~{} llavorsfail;
sin6<A’,0' L’ >:=inicialitzar_acdd(a,,<A,0,L>);
agenda := agenda—g;
adualitzar_objedius(ayqA agenda,agenda’);
resoldre_conflictes(<A’,0",L">);
pop(<A’,O’ L' >,agenda ,bc);

fsi; 8
fpop

Planificacid no-lineal.
POP

funcié inicialitzar_accié (auq <A,O,L>) retornapla
inici
L':=L O { @ ®> eat}:
O0':=00{ Gua<au};
S g DA llavors A=A 0 { aud};
0':=0 0{ &< 8ud<a};
sind A=A
fsi;
retorna(<A’,O',L’");
finicialitzar_accio;

Planificacid no-lineal.
POP

acdé actualitzar_objedius (A,agenda,agenda’) és
inici

S amddA

llavors  per a adap O precondicions(ayq) fer
agenda’:= agenda’ [ { <p, wa>};
fper;

fg;
fi actualitzar_objedius;
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Planificacid no-lineal.
POP

acdo resoldre_conflictes(<A’,0’,L'>);
inici
per a calag [ A fer
s (De O efedes(g) queanul.ladguraQ, { §,°> g} OL) i
({a<a,<a}00)6({a,<a,<3}00)
llavors  r:=escollir_promoci6_o_degradado( .g, , &);
s r={} llavorsfail;
sn60':=0'0Or;
fd;
fsi;
fresoldre_conflictes;

Planificacié no-lineal.
POP. Exemple

* agenda={ <(onbc), A,>, <(onab), A,>}

(on ca) (clearb) (clear ) (on a table) (onbitable)

(onab)(onbc)
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Intel.ligencia Artificial: Temiquesi Métodes

Planificacié no-lineal.
POP. Exemple

» Safegeix unenllag caisal (1,) perdonar supat aun dels objedius
» agenda= {<(clea b),A,><(clea c>A >,
<(on btable), A,>, <(onab), A,>}
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Planificacio no-lineal.
Planificacio no-lineal. POP. Exemple

POP. Exempl e + L'acd6 A2 amenagl’enllagl, jaque pot ordenar-se entre A, (* start*)
iA,. A<A<A,
* Safegeix unenllag caisal (I,) per dorer suport aun dels objedius
» agenda= <(clea c>A >, <(on btable), A;>, <(on ab), A>}

© (clearb) (clear a) (on a tzble)
(move a from table to b

A2

.: (clear table) ~(on b table) ~(clearc) (on

(onab) (onbc)

Planificacié no-lineal. Planificacid no-lineal.
POP. Exemple POP. Exempli

» Espromaocional’acd6 A, i I'amenacaqueda resolta.
A <A, . 5%

* Soluci6 final

~(clear b) (clear ¢) (on b table)
f (move b from table to c)
ear table) ~(on b table). ~(clear c) (on b.o)

(clear b) (clear a) (on a table)

“|move a from table to b

(onab) (clear table) ~(on atable) ~(clear b).

A2 (move a from table tob,

(onab) (clear table) ~(on a table) ~(clear.

. (onab) enbo)

(nab) (@nbe)
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Intel.ligencia Artificial: Temiquesi Métodes



