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Planificacid deliberativa

» Dimensions
» Cercadetravésdel’espa d estats

Dimensions

« Estratégies de mnstrucdd
— Refinament: afegir gradual ment components
Transformacié
— Retracd6: eliminar components
» Grandariadel component
— Generatius: construcci6 des de 0
— Basats en casos: construcd6 a partir de |’ experiencia

Cercadetravés del’espai d'estats

» Node: un estat del mén

« Arc: conneda ds estats del ménals quals espot arribar si s exeauta
una aceo.

» Avantatge: amb aguesta gproximado es poden aplicar tots els
algorismes de ceca mneguts, tant els de forgabruta cm els que usen
heuristiques

« Algorismes generals:

— Progressié
— Regressé

Cercadetravés del’espai d'estats

Cercadetravésdel’espai d’ estats
Progresso

« Aplicad6 dun operador en drecd6 cap endavant, transformant un
estat en unaltre

» Donat un estat inicia S,
Un operador a=(P,A,D) P: precondicions
A: AddHist
D: Delete-list
es pot aplicar en direcdd cgp endavant si POS.
Estat resultant: AC(S-D)

* Means-endsanaysis: es lecdonal’ operador que redueix les
diferéncies entre |’ estat resultant i I’ objediu.

Intel.ligencia artificial: Témiquesi Métoded

Cercadetravésdel’espal d' estats
Progress . Algorisme
funci6 planificador (estat_inicial, objedius, bc,pla) retornapla
variables:
a acdo;
S edtat;
inici
s satisfa(estat_inicial,objedius)
llavors retorna(pla);
siné a:=seleccionar_acdo(estat_inicial);
s a={}
llavors fail;
sné s:= gplicar(a,estat_inicial);
retorna (planificador(s,objectius,bc,concaenar(pla,a));
fs;
fsi;
fplanificador;
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Cercadetravésdel’espai d' estats
Progress 6. Exemple

Estat inicial
123
485

Cercadetravésdel’espai d' estats
Regresso

Aplicadé dun operador en drecdd cgp enrera, transformant un
objediu en unaltre objediu.

Donat un objediu G,

Un operador a=(P,A,D) P: precondicions
A: AddHist
D: Delete-list

es pot aplicar sobre un oljediu G, st DnG=@
Estat resultant: PO(G-A)

Cercadetravés del’espai d' estats
Regressé. Algorisme
funcié planificador (estat_inicial, objedius, bc,pla) retornapla
variables:
a acad;
0: objedius;
inici
s satisfa(estat_inicial ,objedius)
llavors retorna(pla);
sin6 a:=seleccionar_acdo(estat_inicial ,objedius);
g:=regressi6(objedius,a);
s a={} og={} oobjedius g

llavors fail;
siné retorna (planificador(estat_inicial,g,bc,concatenar(a,pla));
fsi;
fsi;
fplanificador;

Cercadetravés del’espai d'estats
Regress6. Exemple

Objectiu
123
456
78
123 § E
45
786
123
4.5
786
123
485
7.6
Estat inicial

Cercadetravésdel’espai d' estats
Progressoéi regresso

« Son complets: si existeix un da, existeix la sequéncia de selecd6 no
determinista que @ faposshle
* So6n robustos: si retorna un pla, aquest funcionara
¢ Quin ésmésrapid? Regressio
— Justificadd:
« n: nombre de seleccions que calen per resoldre el problema
+ b: nombre d' opcions (operadors, instanciacions,...)
+ Regressi6: b ésmenor que en progresso
+ Enregressio poden haver molts operadors aplicables que siguin irrellevants a
I’ objediu.

Intel.ligencia artificial: Témiquesi Métoded




