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Einfuhrung

Grundidee

® VWas ist ein Plan ?

» Zeitabhangig

» Startzustand — Zielzustand
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Einfuhrung

Grundlage - Situationskalkul

® Vorher: Beschreibung der ,,Welt" durch
Pradikatenlogische Ausdrucke




Einfuhrung

Grundlage - Situationskalkul

® Einfuhrung relationaler Fluents

® Ausdrucke beziehen sich auf eine Situation
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Einfuhrung

Grundlage - Situationskalkul

® Alktionen sind funktionale Ausdrucke

® Aktionen werden angewendet durch :
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Einfuhrung

Grundlage - Situationskalkul

® |ede Aktion erhalt Ausfuhrungsbedingungen

® Fur jeden Relationalen Fluent muss der Effekt
einer Aktion definiert werden
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Einfuhrung

Grundlage - Situationskalkul




Einfuhrung

Grundlage - Situationskalkul

® Probleme!

® Rahmenproblem
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Einfuhrung

Situationskalkul - Probleme

® Rahmenproblem :

» Gultigkeit von Fluenten auf die nachfolgende Situation
ubertragen
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Einfuhrung

Situationskalkul - Probleme

® Qualifikationsproblem :

» Alle Bedingungen eines Zustands der realen Welt sollten
angegeben werden

A o Ubertragen der Planergebnlsse auf die reaIeWeIt
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Einfuhrung

Situationskalkul - Probleme

® Verzweigungsproblem :

- » Indirekte Effekte von Aktionen erkennen
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STRIPS

Geschichte

® STanford Research Institute Problem Solver
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STRIPS

® Vermeidung der Probleme des
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STRIPS

Zustand - Zielzustand

® /ustande werden durch Mengen von
Pradikaten dargestellt

® Wird STRIPS-Datenbasis genannt
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STRIPS

Operatoren

® Operatoren verandern direkt die Datenbasis

® Operatoren haben Namen

® Besteht aus 3 Teilen:
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STRIPS

Operatoren

® Beispiel:

schiebe _in_raum(x, Yy, z)
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STRIPS

Operatoren

® Alle Literale aus der aktuellen Datenbasis
bleiben erhalten, wenn sie nicht in D sind
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STRIPS

Ein Plan

® Ein Plan ergibt sich aus einer Operatorliste:
= P =[Opl, Op2,.., Opn]

® Plane konnen Konkateniert werden, also
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STRIPS

Algorithmus

® /wei Moglichkeiten:
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STRIPS

Algorithmus - Vorwartssuche

® Solange Operatoren anwenden bis
Zieldatenbasis erzeugt wurde
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STRIPS

Algorithmus - Ruckwartssuche

® Ruckwartssuche arbeitet zielgerichtet

® Es wird ein Teilziel gewahlt und nachfolgend
ein entsprechender Operator, der dieses Ziel
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STRIPS

Algorithmus - Ruckwartssuche

Eingabe:
Z Ziel ( Menge von Grundliteralen )
Start  Datenbasis

Ausgabe:

P Plan




Aktuellere
Planungsansatze

® Viele verschiedene Ansatze

o ABSTRIPS
o Gr hPIan
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Aktuellere
Planungsansatze

e ABSTRIPS:

» Erstes System, dass Automatisch eine hierarchische
Ordnung erstellt
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Aktuellere
Planungsansatze

® GraphPlan

» Graphen werden zum Planen benutzt
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Aktuellere
Planungsansatze

® Nichtlineares Planen:

» Suchraum: Unvollstandige Plane

s N
= et i B .
4 "l. "'- (" i -| A =

..
LR e P

b ol -
s - " T e
. 8 8 L LI, [ [y -
b t".l ) v




Aktuellere
Planungsansatze

® Agentensysteme:
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Fragen !




Quellen

° Christoph Beierle,Gabriele Kern-Isberner: Methoden wissensbasierter Systeme: Grundlagen,
Algorithmen, Anwendungen, Kapitel 10.

- ®  GraphPlan: http://www.cs.cmu.edu/~avrim/graphplan.htm|
Ayt b PO Faha F3d o2y Dl R b - fooe fs


http://www.cs.cmu.edu/~avrim/graphplan.html
http://www.cs.cmu.edu/~avrim/graphplan.html
http://www.isi.edu/integration/papers/knoblock92-abstrips.pdf
http://www.isi.edu/integration/papers/knoblock92-abstrips.pdf
http://livepage.apple.com/
http://livepage.apple.com/

