UdG, Dept. EIA Intel.ligéncia Artificial: Temiquesi Métodes

Anomalia de Sussman

Introduccio

En el seglient exercici veurem el que és |'anomali a de Sussman que va desconcertar molt asinvestigadors
perque per primera vegada latémicade "dividir i vencer" no vadonar resultat.

L'anomalia de Sussman es un exemple de planificacid en el mén fisic. Quan parlem de la planificado en
el mén fisic estem pensant que és un roba €l que exeautara d pla daborat pel planificador.

Enlaplanificad6 en el mén fisic distingim els nivells sgients:

1) Nivell detasca planificadd del robat per aslir els objedius pel qual ha estat disenyat (p.ex:
reoolli r documents en ura oficina, portar €l correu, etc.)

2) Planificad6 del'aprensié: com agafar unapeca girs del candll, forca a glicar, etc.

3) Planificad6 de moviments: trgjecories lli ures de ml-lisig; trajedories amb contacte, etc.

Laplanificado al nivell detasca &laque estudiem en aguesta assignatura; larestade nivells $n els que
samstumen a estudiar en Robdtica

Concretament, l'anomalia de Sussman té lloc en e mén dels blocs, on un roba dotat d'un brac
manipulador, esta disenyat per subjedar blocsi apil ar-los.

El mdén dels blocs.

Descripcio

Donada una @nfigurado inicial de blocsi una configurad6 final, €l planificador ha d'elaborar un pla per
aque d roba construeixi la onfigurado final basada en operadons smples com apilar i desapil ar peces.

Concretament:

« El domini esta composat per un conjunt de blocs cubics, totsiguals, col-locats damunt d'una taula.

+ Cadabloc sidentificaamb una mnstant.

» Elsblocs es poden apilar, només un a sobre de I’ dtre.

» Unbracde robot és 1’ encaregat de moure ds blocs a sobre de lataula o asobre d' unaltre bloc.

» El bragnomés pot agafar unbloc cada cop.

» El bragpot agafar els blocs que tenen la superficie dara. No pa agafar un bloc que tingui a sobre un
altre bloc.
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Predicats

Per satisfer els requeriments del domini, definim els ssgiients predicas:

a) Quant alsblocs:

Damunt(x,y)
X
Y
clar(x)
X
X
Y

b) Quant als moviments que pat fer & roba (operadors):

moure(X,y,z)

> —> x

Y| 12 Y12

op(ACCIO: moure(x,y,z),
PRECOND: damunt(x,y) Oclar(x) Oclar(z)
EFFECTES: damunt(x,z) Oclar(y) O-damunt(x,y) Ckclar(z) )

Exercici:

a) Usar unagorismede planificad6 (regresso o progresso) per resoldre d segiient problema:

Estat inicial: Estat final:
c a

b b

T

Observa que ladescripci6 de I'estat final és una cnjuncid dobjedius. Per tant hi ha dos formes de
formular-lo:

1) Aslir primer damunt(a,b) i després damunt(b,c).

2) Asslir primer damunt(b,c) i després damunt(a,b).

Queé passa en cadascuna de les opcions? Explica-ho.
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