PLANOVANI V UMELE
INTELIGENCI II
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1 Opakovani

(planovaci problém, uplné uspofadany plan, casteCné usporadany plan, linedrni, nelinearni planovani,
transformace na fesen{ problému)

2 Hierarchické Planovani

Pro feseni komplexnich uloh bude potfeba vytvofit dlouhé plany, slozené z primitivnich operaci. Proto 1
stavovy prostor takovéto ulohy bude uhromny a bude narocné ho efektivné prohledat. Proto byla vytvorena
teorie pouziti makroperatorti (meta-representaci), které byly schopny popsat podle svich PODMINEK a
EFEKTU specifické kusy planovaciho procesu. Proto je potfeba délit operatory na

*  primitivni — nepopisuji dalsi operace, nedekomponuji se déle

* ne-primitivni — pfedstavuji meta-representaci dalsich shlukt operatort

Ke kazdému neprimitvnimu operatoru je tfeba vytvofit metodu DECOMOSE, ktera redukuje operitor na

SV,

deconpose( &) :
find-decomposition-relation (o, init, goal, O
M « plan(init,goal, O
return(n)

POPLAN planovaci algoritmus poté planuje stejnym zpuisobem jako u nehierarchického planovani. Rozlisujem
mezi rekurentnim plinovinim do hlonbky a planovinim do délky. Zatimco planovani do hloubky pokazdé pii
specifikaci spravného makroperatoru spusti algoritmus planovani na niz$i arovni, pfi planovani do délky
algoritmus vytvorii nejdfiv cely plan na abstraktni urovni a pak postupuje do hloubky.

PROHLEDAVANI DO HLOUBLKY:

(i) if correct(MN) return (M)

(ii) if exists-threats(M) MM « resolve-threat(MN)

(iii) if not( M « N + expand-sub-goals(M, Q) return(failed)
(iv) get-back (i)

expand- sub-goal s(MN, O:
either return(M + choose-primtive-operators(n, O)
or M” « choose- operat ors-deconposti on(M, O
return(M+plan( M)




PROHLEDAVANI DO DELKY:

(i) if correct(M) return (N)

(ii) if correct(first(M)) plan(rest(n))

(iii) if exists-threats(M) M « resolve-threat (M)

(iv) if not( M ~ N + expand-sub-goal s(M, Q) return(fail ed)
(v) get - back (i)

expand- sub-goal s(MN, O:
either return(MN + choose-primtive-operators(n, Q)
or M” —~ choose- operat ors- deconposti on(M, O
return(N+ N9

2.1 Planovani Duakazu

Jedna se o aplikaci hierarchického planovani do problematiky dokazovani matematickych vét. Vlastné cely svét
operatorui a meta-operatorii popisuje inferencni znalost matematika kdyz postupuje pii vytvafeni dikazu. Svét
je tedy rozdelen na metody a taktiky, které fidi dokazovaci proces. Existuji tfi faze algoritmu:

*  planovani

*  ohodnoceni

* exekuce

(viz obrazek, ptiklad)

2.2 Planovani Rozhodovani

Planovani rozhodovani je obecna metodologie representace znalosti pro libovolny rozhodovaci proces.
Znalosti jsou zde vlastn¢ representovany pomoci vice-uroviiovych roghodovacich grafii. Motivace simulace
rozhodovactho procesu je tedy prohledavani rozhodovaciho grafu za Gcelem nalezeni cesty. Ktera representuje
vysledné rozhodnoti.

Existuji dva typy rozhodovaciho grafu — abstraktni a specificky.

(viz ptiklady) — zduraznit disttibuovanost, pouziti, strojové uceni

3 Problém Ramce

Jednim ze zakladnich filosofickych problému planovani v umélé inteligenci je problém znamy ramce — frame
problem a jemu piislusny ramfication problem. Problém ramce tkvi v tom jak vhodné a efektivné representovat
znalost v situa¢nim kalkulu o tom Ze se néjaka vlastnost objekti po aplikovani jisté akce neméni. Pro toto
pouzivame ramcové predikaty. Téch ale muze byt strasné moc a nikdo nevi kolik jich bude v budoucnu
potieba. To je néco co umela inteligence jesté nezvladla vyfesit. (representacni problém)

Ramifika¢ni problém naopak fesi potifebu representovat jak spolu naopak souvsi vykonané akee.

4 Ptehled Planovacich Systémy

* QA3 THEOREM PROVER - 1969 Green, zaloZen na situa¢nim kalkulu, QA (question askingng —
systém se snazi otestovat jsou-li pfedpoklady operatoru pravdivé. Nejsou-li pak vrati altrnativy
jak je nastavit ve smyslu dalsich operaatort, vazby fazeni, ...), vrat sekvenci akci



KOWALSKI — 1979 (prolog), zalozen na jazyku vicfadové predikatové logiky, vytvaii partial
ordered plany

STRIPS — 1972 (V'ikes, Hart, Nilson) nejznam¢jsi planovac, pracuje na myslkenkach 1, zalozeno
na GPS, means end analysis (zmensuje pocet nesedicich atributt), pouzival #rojiihelnikovon tabulkn
pro representaci zakladnib zeleologické struktury planu. (piiklad)

HACKER — 1973 (Susman) prvni planovac¢ ktery se uci ze svych chyb, mél jsitou galerii kritik,
INTERPLAN - pokracovani (Tate) HACKER

WALDINGER — 1977, problém se systémy 1, je v tom Ze stravi ¢as na spatném plany a kdyz
selzou stavi plan znovu. Zde je pozita methodologie regrese cilii, kde se plan stavi tak aby dosahl
n¢jakého cile a byl dale modifikovan aby dosahl dalsiho, etc.

WARPLAN — 1974 stejné jako 1, ale pouziva regrese akei. (najde akcei ktera spliuje cil a snazi se najit
misto v planu kam by se dala co nejmirumilovndji vlozit.

NOAH — 1977 nelinearni planovac ktery jako prvni zavedl pojem proceduralnich siti pro
representaci ¢astecn¢ usporadanych plant. Pouzil hierarchickou dekomposici. Least-Commitment
NONLIN - Tate 1

MOLGEN - Stefik based on constrain satisfaction, constrain propagation

PRS — procedural reasoning system, pouziva automat konecnych stava a byl pouzit pro RT.
O-PLAN — (Tate) open planning architecture, je zaloZen na filosofii tabule a vyuziva mnohé dalsi
t methodologie, MAS planovani.



