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FONAMENTSDE LA
PLANIFICACIO

s Queks

* Exemples

» Delaresolucié de problemesalaplanificadé
« Termindogia

« Unagent planificador smple

* Aproximadons

Que &

* Planificar: deddir sobrelaliniad acdé abans d'actuar
* Problema: dissenyar un sistemaque pugu descriure un conjunt
d'acdons (o pla) que permeti aconseguir un okjectiu desitjat
¢ Aguest conjunt d’acdons es passa aunrobot, un sistemade produccid
(fabrica) o algun tipus d' efedtor que, seguint € pla, produeix els
resultats desitjats
* El diseny de planificadors
~ S'enriqueix detécniquesd'|A
- Introdueix nows problemes en el camp delalA com:
» Representadé i raonament del temps, causalitats, i intencions
* Restrincdons fisiques
* Incetesa en |’ exeaucio delsplans
* Sensibilitat i percepci6 sobre d ménred i creences obre dl

Nz
Que &
» Plaliniad'acd6
— Pot ser ordenat
* EX. Les persones solen vestir-se dansd'anar a teare
— Pot ser desordenat

* Ex. Lallistadela cmompra
« Molts plans tenen passos vagues que requereixen d una posterior

espedaditzado.
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«_Molts agents aue maperen (o interfereixen)

Exemples

* Planificadé d'un viatge
— Requeriments: llocs devisita: visitar e Louvre, la Torre Eiffel,
Notre Dame, ...
— Opcions: bitllet d' avi6, taxis, metros, lloguer de mtxer, ponts aeris

[ Planificar: trobar unitinerari que pass per tots elsllocs que es
volen visitar

[J Quines acdons.

Exemples

« Scheduling (planificad6 del tempsi dels recursos)
— Restricdons:
» Temporals: no marxar de caa aans de diumeng, no tornar
méstard de dissabte
¢ Cost: nosuperar les 100.000 ptes.
» Tempsmeteorologic: quan fad bontemps

— Exemple canonic: job-shop (planificadé de les tasques d un taller).

« Conjunt de treballs: cadatreball és una wl.lecdé de tasques
parcialment ordenades, d’ una determinada duradé
Conjunt de maquines: cadamaguina & capacde dur aterme un
subconjunt de totes |es tasques possibles
Soluci6: assignar les maquines per intervals de temps, de manera que
cap maquina estigui fent més d’ unatasca d mateix tempsi que cala
tasca es completi abans de mmengar una dtraque lasegueixi en un
ordre parcial establert.

 Satisfaccié vs. Optimitzado.
0 Quan.
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Delaresolucio de problemesala
Exemples planificado

« Beneficis delaplanificacié en laresoluci6 de problemes:

* Grafs: (ex. El problemadel viatjant de cmerc): lasolucié que ofereix — Reduir lacerca
lalA éstenir en compte dtresinteracdons com: « Encercaheuristica aem aplicant operadors successvament.
— Si sempre usem lamateixalinia agia, és mésbarat * Enplanificado:
— Viatjar en dssabte & més economic. — Representem explicitament els objedius

» Podem dividir un problema en parts (divide & conqer, subpans)
» Podem relaxar els requeriments per construir solucions de manera
sucoessva.
— Resoldre conflictes entre objedius
« Conflictes entre objedius
— Elsplans poden fallar més sovint que en laresoluci6 de problemes
— Ex.: Unpat anar alabibliotecados cops, perque el plade prendre un
Ilibreen présteci retornar un atre a mateix temps no s hapogt satisfer
(conjunt independent d' objedtius)
— Ex. Construir una casainclou els subobjedius d'intal.lar un radiador i la
instal laci6 eléctrica Perd primer s'hadefer lainstal lacio elédrica

(conjunt d’ objectiu depenents). --> El planificador pot detedtar aquesta
Situacié abans d' actuar

¢ Quant alainvestigad6 operativa, aquestatreballa en variables, mentre
que en |A el coneixement del domini ésmésric, hi hauna dinamica
més complexa, un llenguatge més expressu.

Delaresolucio de problemes ala Terminologia
planificadd Que necesstem?

* Representadons obertes
. ( beneﬁcis..) « Accions: dacrlpqomlogqu@de mndgomldeclﬁ o
« Permetre d planificador establir connexions entre estatsi acdons

— Proparcionar unabase per lareauperad6 derrorso fallides. + Laldgicade predicats & unasoluci tedrica

« Elsplans poden monitoritzar un procés de resolucié de problemesi Inici: En(casa,S0), ~Hi_ha(ll &,S0),~Hi_ha(platans,S0)
“cagar errors abans de que ajuests causin cgp mal. Objectiu: [5, En(casa,s),Hi_hallet,s),Hi_ha(platans;s)
- Ex: Operador: Ca,s Té(llet resultat)(a,) =
» Senviaun vehideaun planeta [ ) Hi_he(llet,s); ]
» Aquest vehicle hade ser cap’¢ de planificar unarutai re-planificar - Pero
si les condicions canvien — Temps exporencial al’ extensié de lasoluci6
» Hi haun feedbac (realimentacic) de I" entorn cap el planificador - Lainferéncialogica & semidecidible
quepot fer front a situadonsinesperades — Plansirellevants
O Restringir e llenguatgei usar algorismes espedals (planificador) enlloc d'un
demostrador de teoremes

« Incorporadé d’'acdons sempre que sigui necessari
* Independénciade lesacdons

Terminologia Terminologia

El problema de la planificacio Llenguatge
« Entrada * Hi ha dedes deterministics que es poden representar mitjangant cécul
— Unadescripcié del mon en un llenguatge de predicas.
— Unadescripcié del’ objediu del’ agent - Ex. rm* (esborrar tots els fitxers)
— Unadescripci6 de les accions possbles (teoriadel domini) e Perd h haqueno
« Sortida

— Ex.: I'efede de subministrar un medicament a un padent

- Seqiénciad'acdons. « Cal fer una série de supasicions per definir e Il enguatge.

— Tempsatomic:
* L'execucié dunaacd6 ésindvisiblei ininterrumpible
edtat inicial planificador pla « 2acdonsno espocen executar smultaneament
estat final (objediu) — Ommiscencia:
« L’agent té un coneixement complet de I’ estat inicial i lanaturalesa de les seves
accions

- Generad6 de plans
- Sintesi de plans
- Construcci6 de plans

— Unica caisad acdé: e mén nanés canvia per I'aduado de |’ agent.
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Terminologia
STRIPS € llenguatge més smple

« STRIPS: planificador que mntrola € robot SHAKEY
* Representad6 basada en propasicions:
(damunt A taula)
« Acdons:
— Condicions
— Efedes: Add-ddetelists.
Agafar(x)
Precondicions: sobreTaula(x) ObragLliure Oclar(x)
Esborrar: sobreTaula(x)
brad liure
clar(x)
Afegir: agafat(x)
* Suposicié del méntanca: tot al o que no figura descrit, ésfals.

Un agent planificador simple
funcié agent_planificador_simple(percepcio) retorna actd

estatic: BC: base de @neixements
(inclou descripcié de les acdons)
p: pla(inicialment no_hi_ha pla)
t: comptador de temps (inicialment 0)

variables locds:
G: objedius
adual: estat_actual

Un agent planificador simple

inici
adualitza(BC, informaci 6(percepcio,t))
adual:= descripcié_estat(BC,t);
s p=no_hi_ha_pla
llavors G:= pregunta(BC,fer_consulta(t));
p:= planificador(adua,G,BC,pla);
fsi;
s p=pla_nul o p=no_hi_ha pla
llavorsacdé:=no_op;
sn6  acdd:=primer(p);
p:=resta(p);

fsi;
aduaitza(BC,informalacdo,t));
t=t+1;
retorna(acdio);

fi agent_planificador_simple;

Aproximadons sgons la dependéncia anb €
domini

Planificadors independents del domini: s espera que funcionin en ure
ampliagammad' aplicadons

Planificadors dependents del domin: Utilitzaheuristiques propiesd'un
domini per controlar les operadons del planificador

STRIPS Control de robots

HACKER Generaci6 de programes

NOAH Supervisi6 d aprenents d’ enginyers mecanics
NONLIN Revisié turbines elédriques

I1sis Producdi6 deturbines

MOLGEN Experiments en genética molecular

SIPE Planificacié de missions aeronautiques
NONLIN+ LogisticaNaval

DEVISER Seqiienciad6 de missions

FORBIN Control de fabricacié 16

Aproximadons sgons |’ esforg inferencial

« Planificadors deliberatius

— Quan un conjunt d'acdons shan d'exeautar d’ acord amb un patré
coherent

— Quan lesaccionsinteracdonen
Conjunt d' acdons complexes: un agent ha de dedicar n temps raonable
per raonar sobre dles
— Raonar sobrelesacdons
« Planificadorsreadius
— Lamillor acci6 es calcula apartir de I'instant actual

17
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