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Introdugdo

O GPS (Newell & Simon, 1961)
O QA3 (Green, 1969)

O STRIPS (Fikes & Nilsson, 1971)

O AECP (Shanahan, 2000)
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A TAREFA DE PLANEJAMENTO




A tarefa de planejamento
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A representa¢do STRIPS

e Um estado € um conjunto de literais positivos.

e Uma acdo € um operador que transtforma um
estado em outro.

Op( act. Mover(A,B,C),
pre: {Sobre(A,B), Livre(A), Livre(C)},
add: {Sobre(A,C), Livre(B)},
del: {Sobre(A,B), Livre(C)} )




A representa¢do STRIPS

e Um problema € uma tripla da forma (B,/,M ), onde:

B ¢ uma biblioteca de operadores,
[ é um estado 1nicial e
M é uma conjuncao de submetas.

e Um plano € uma tripla da forma (P, O, V), onde:

P € um conjunto de passos,
O € um conjunto de restricoes de ordem temporal e
V € o conjunto de vinculos causais.




Vinculos causais e
tratamento de ameagas

A, A,

-C




RAcIociNIO LOGIco ABDUTIVO




Principio da Abdugdo

(conhecemos) o— B

(observamos) B

(concluimos) o




Abducdo

Seja A a descri¢do de um dominio e sejal’y a
descricao de uma observacao nesse dominio.

Abducdo consiste em encontrar um conjunto de
sentencas X, explicacdo abdutiva de I, tal que

. AU € consistente




O meta-interpretador abdutivo

O meta-interpretador € um programa l6gico

que estende a capacidade do PROLOG de

modo que, além de deducdo, ele também

seja capaz de realizar abducao.




PLANEJAMENTO ABDUTIVO
coM CALcuLo DE EVENTOS




Axiomas do calculo de eventos

HoldsAt(f,t) < Initially(f) A =Clipped(0,f,t)

HoldsAt(f,t) < Happens(a,t’) A Initiates(a,f,t) A
t<t A =Clipped(t’, [, t)

Clipped(t,.f,t,) <> Ja,t’ [Happens(a,t) A t;<t’ A
t'<t, A Terminates(a,f,t)]




Axiomas do dominio: exemplo

Initially(Em(A))

[nitiates(Andar(A,B), Em(B), t) <
HoldsAt(Em(A), t)

Terminates(Andar(A,B), Em(A), t) <
HoldsAt(Em(A), t)




Planejamento abdutivo

Dominio A: Initiates e Terminates

Situacdo inicial X: Initially

Meta 1: HoldsAt
Plano 11: Happens e Before

Planejamento: CIRC|A; Initiates,Terminates] A
CIRC[X A IT; Happens]| A ECA Q=T




O meta-interpretador abdutivo
especializado para o.CE

HoldsAt(f,t) < Happens(a,t’) A Initiates(a,f,t) A
t<t A —=Clipped(t’, f, t)

abp ([holds_at (F1,T3) |Gs1l],R1,R5,N1,N4) :-
abresolve (initiates(A,F1,T1l) ,R1,Gs2,R1l),
abresolve (happens (A,T1,T2) ,R1,[],R2),
abresolve (before (T2,T3),R2, [],R3),
add_neg([clipped(T1l,F1,T3)],N1,N2),
nafs (N2,R3,R4,N2,N3),
append (Gs2,Gsl,Gs3),
abp (Gs3,R4,R5,N3,N4) .




ResuLTADOS EMPIRICOS




Dominios de teste

Submetas Independentes: D'S!

Submetas trivialmente-serializdveis: D!S!
Submetas laboriosamente-serializdveis: D™S!
Submetas ndo-serializdveis: D"S?

Versoes redundantes desses dominios: D"S"R




Sistemas implementados
e comparados

Planejador de ordem parcial com
tratamento nao-exaustivo de conflitos

Planejador de ordem parcial com tratamento
exaustivo de conflitos (sistematico)

Planejador abdutivo
baseado em calculo de eventos




Equivaléncia das implementacoes:
espaco de busca explorado
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Dominio nao-redundante

AP ——

POP ——
NP ——

N\

mesmo espaco
de busca

nasfplanos processados

Dominio redundante

ABP ——

POP ——
ENLP ——

SNLPI SABP

Popr| ABP




Equivaléncia das implementacoes:
tempo de CPU consumido

Initiates(A,, G;, T) <
HoldsA«(I, T)

Terminates(A, I,, T) <
. HoldsA«(I,, T)




Influéncia da sistematicidade
-

Pouco redundante Muito redundante
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CONCLUSAO




Resultados

e Sistemas de planejamento baseados em logica
podem ser tao eficientes quanto os sistemas de
planejamento classico.

e O planejador abdutivo baseado em calculo de
eventos pode ser ajustado para apresentar um
melhor desempenho, de acordo com as carac-
teristicas do dominio de aplicacao.




Vantagens

e Por se basear num formalismo logico, o
planejador ABP pode ser mais facilmente
entendido, mantido e modificado.

 Sua linguagem de representacdo de acodes
pode ser mais facilmente estendida para
tratar efeitos condicionais, agoes compostas,
consumo de recursos, eftc.







