Generalizacédo de Planos

\_

@eraliza@éo de Planos:

~

Como transformar Planos especificos em planos genéricos re-utilizaveis?

Como representar e guardar Planos
Como reutilizar Planos anteriores

Representacéo de Planos por TABELAS TRIANGULARES

Linhas e Colunas respeitam oas Operadores usados no Plano

Existindo N Operadores no Plano:

Colunas da tabelade O a N
Linhas da tabela de 1 a N+1
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Generalizacédo de Planos

GCélula Cij da tabela para J>0 e I<N+1 contém:

Do Operador Iésimo

« Vér Figura 1

\_

* Os factos Juntos a descrigdo do Estado corrente pelo Operador Jésimo
que sdo importantes como pré-condi¢des do Operador 1ésimo do Plano

*As células da 12 Coluna da Tabela (1,0) com I <N+1 contém
Os factos descritores da situagéo inicial importantes como pré-condicées

*As células da Linha N+1 (N+1,J) representam a situacdo final. Ou seja
Os factos representados na situacdo inicial que continuam verdadeiros,
Mais os factos resultantes da aplicagdo dos Operadores Jésimos do Plano
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« INICIO FIM

*Plano:
RETIRAR (C,A)
PEGAR(A)

(abela seguinte

POUSAR(C)
COLOCAR(A,B)

PEGAR(B)

COLOCAR(B,C)
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¢ Células na Linha 1 a esquerda do Operador séo as pré-condi¢des desse Operador
«Células na Coluna abaixo do Operador 1 sdo os factos a JUNTAR pela acgéo
desse Operador

* Sub-tabelas:

*Sub-tabela Iésima resulta da interseccéo das Linhas abaixo e incuindo a Iésima
com as colunas a esquerda da 1ésima

« Na figura da Tabela 1 estéa assinalada a 42 Sub-tabela

*As células da Iésima Sub-tabela contém as condiges necesséarias para que 0s
%radores 1ésimo e seguintes possam ser aplicados
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613 Sub-tabela (coluna 0) contém a situagdo inicial necesséaria para a aplicat;?b
do Plano

« A N+lésima contém os Objectivos a atingir
*As Sub-tabelas podem ser usadas na Monitoragéo do Plano
*Deve executar-se sempre a Sub-tabela de maior ordem possivel
*O Replaneamento s6 sera necessario quando nenhuma sub-tabela for aplicavel
*No exemplo da tabela 1:
*Supondo que 4 Operadores foram, ja aplicados correctamente mas o 5° ndo

(fez “Pickup(B)” em vez de A) e que a visdo alerta para o facto: “Holding(B)”
em vez de A), a Sub-tabela aplicavel é a 42 e logo executa de novo “Stack(B,C

\ e pode prosseguir com o resto do Plano /
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(a) FIET
6ejam agora os operadore: ] l e
DOaR iy pox
«GOTHRU (d,r1,r2) T [
Pré-Condicoes: 1 |
ROBOT
Inroom(Rob,r1) L A et |
Connects(d,r1,r2)
JUNTE:
Inroom(Rob,r2)
APAGUE:
Inroom(Rob,rl) BOCM
e
. [ i
PUSHTHRU(b,d,r1,r2) CONNBOTS (B Fos
Pré-Condicdes: CONMECTS (D085,
Inroom(Rob,r1) L mﬁgﬂﬂ i
Inroom(b,rl) L i 4
Connects(d,r1,r2) (v Wy wo) JOONMECTS (aipHz) = COMMECTS .:,:u'juga
JUNTE: Inroom(Rob,r2) L Goud G
Inroom(b,r2) (351 [BOX[x) A INROOM (281
\APAGUE: Inroom(Rob,r1)L
1 ornnm(h 1) Figurs 10.15 Initial world model
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Tabela triangular do Exemplo 2:

=

m.m.:__'liﬁ

i iikds

[

e =

i [MEEO A ROMECTT B
CONNBCTRD B, Ry

(comemun, r 2 ) megdo 4

£ o ByetTives

INROOWLA, R -
5| COMNECTSHO,.8.85) INROOM{ROBOT, &1 | .= P,
WECTS(x, .2} ==  PUSHTHRUIS,O, R0} ' Biocrm &
MN’HﬂL‘I‘!u* h e ¥
| INROEMREEET 7, )
3} INROORAE, Ry
!

F'H'hrl a1T Triangle table,

[AVVE Y

Luycinu vinveian LUt

Roboética

Generalizacédo de Planos

RO ROBOT
CONNECTE puprul

GOTHRLY .72y

INROCIMI o 0a)

CONNECTS pyhnst

CONNECTSINTD —
CONMNECTSIL. w00

INROOMROBOT nyl

@da Tabela Triangular para Generalizagdo do Plano:

«Constantes tornam-se variaveis (excepto para o Robd)
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