Otázka: 4-5
 







Jiří Hodík (2001) 

Zadání: Plánování a rozvrhování. Znalostní metody plánování. Úlohy rozvrhování pro jeden stroj a pro paralelní stroje. Statistické prediktivní rozvrhování. Rozvrhování v pružných výrobních systémech. Znalostní metody rozvrhování.

Pozn. 1: Problému rozvrhování se věnuje otázka 2-10, nebudu ho tady proto znovu rozebírat. Statistické prediktivní rozvrhování jsem nikde nenašel.

Pozn. 2: Nekamenujte mě, ale nechce se mi přepisovat jednou již napsané. Pěchouček napsal Plánování v umělé inteligenci I,II, které celkem dobře popisuje tuto otázku, já jen doplňuji pár drobností. Pěchoučkovi texty by měly být přiloženy v distribuci této otázky.

Pozn. 3: Kdyby došlo u této otázky k nejhoršímu a nemohli jste si na nic vzpomenout, algoritmus A* prohledávání stavového prostoru to jistí (ale pozor, plánování je úloha NP-úplná, takže A* jen pro jednoduché problémy).

Plánování: Příprava posloupnosti kroků potřebných k dosažení cíle, aniž bychom kterýkoliv krok během plánování provedli.  (taková posloupnost aplikací operátorů mezi stavy, aby první stav byl počáteční a poslední cílový)

Rozvrhování: Přiřazení procesorů, případně zdrojů, úkolům v čase tak, aby všechny úkoly byly vykonány při dodržení dalších omezení. Více viz. otázka 2-10.

Plánovací problém (planning problem: PP): 
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, kde s0 je množina počátečních stavů, sg množina cílových stavů a o množina operátorů.

Progresivní plánování: prohledávání dopředu, prohledávání stavového prostoru řízené daty.

Regresivní plánování: vezmu cíl a rozbaluji předpoklady odzadu, až se dostanu do začátku.

TOP: plán je plně uspořádaný, je-li řešením PP úplně uspořádaná množina operátorů. TOP je korektní, obsahuje-li počáteční a cílový stav. Plán musí být úplný a konzistentní (neobsahuje nesplnitelnou podmínku). 

POP: plán je částečně uspořádaný, existují-li alespoň 2 operátory neuspořádané. Linearizace POP je řazení neuspořádaných operátorů za účelem konstrukce TOP.

Algoritmus A* udává optimální postup prohledávání grafu, který představuje přípustné procházení stavového prostoru. Každý uzel tohoto grafu popisuje vyčerpávajícím způsobem úplný stav řešeného problému. Každý operátor přesně a úplně udává, jak převést stávající stav na stav nový. Nevýhoda: použitelné jen pro jednoduché úlohy.

Vzhledem ke složitosti úlohy je důležité mít možnost pracovat nad menšími (dílčími) úlohami samostatně a nakonec jejich výsledky zkombinovat do celkového jediného řešení. Dvě možnosti zjednodušení úlohy:

1. Musíme odstranit potřebu přepočítávat celý stav úlohy na stav nový při každém kroku ve stavovém prostoru. Místo toho by nám mělo stačit evidovat pouze změny stavu, které aplikace příslušného operátoru vyvolá. Rámec akce popisuje, které složky stavu řešené úlohy jsou příslušnou akcí změněny. 

2. Dekompozice složitého problému na řadu jednodušších podúloh. Podúlohy by měly být co nejvíce nezávislé (tj. existuje mezi nimi málo vzájemných interakcí).

Plánování ve světě, který se může průběžně měnit

1. připravit plán (stromovou strukturu) pro všechny možné stavy světa – zbytečně složité, často nemožné, nakonec bude použita jen jedna větev plánu

2. v okamžiku změny světa zahodit celý zbytek plánu a vygenerovat nový plán, kdy aktuální stav se stává počátečním – změny nemusí být takové, aby byl existující plán úplně nepoužitelný

3. vygenerovat takový plán, který zajistí návrat k původnímu plánu
4. reakční systémy nemají předpřipravený žádný plán, momentální situaci řeší „za pochodu“ – jedná se o klasický zpětnovazební systém z regulační techniky. Plánovací subsystém je součástí zpětnovazebního okruhu a jím generované akce jsou vlastně regulační zásahy. Nelze použít v úlohách vyžadujících cílené uvažování. 

Plánování se zásobníkem cílů: Vezmeme první cíl a vytvoříme plán pro jeho splnění, pak vezmeme další cíl a pokračujeme stejným způsobem.

Nelineární plánování: Oproti minulému se cíle mezi sebou ovlivňují. Na úlohách pracujeme souběžně.

Operace pro modifikaci plánu (nelineární plánování)

1. Přidání kroku 
– Vytvoření nových kroků plánu

2. Předsunutí 
– Vazba jednoho kroku na jiný tak, aby v konečném plánu předcházel kroku jinému.

3. Přizpůsobení 
– Vložení pomocného kroku s2 mezi původní dva kroky s1 a s3 tak, že s2 zabezpečí splnění těch předpokladů kroku s3, které byly porušeny krokem s1.

4. Přiřazení 
– Přiřazení hodnoty nějaké proměnné, aby se zajistily předpoklady k uskutečnění nějakého kroku.

5. Inhibice 
–  Zábrana v přiřazení některých hodnot určité proměnné.

Hierarchické plánování (tj. prohledávání do délky)

Celý plán připraví na jedné úrovni detailů, pak se zabývá detaily nižších úrovní.

Pozn. 4: Moc toho není, ale spolu s pěchoučkovými texty by to mělo stačit.
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