UI, 6. feb. 08
Naj bo prostor planiranja za mobilne robote definiran z naslednjimi predikati can, adds in deletes:
% Planning problem for moving robots in a space of places.

% Space is defined as a directed graph by predicate link(Place1,Place2).

can( move(Robot,Place1,Place2), [at(Robot,Place1),clear(Place2)])  :-

  link( Place1, Place2).        % Premik mozen samo v dani smeri!
adds( move(Robot,Place1,Place2), [at(Robot,Place2), clear(Place1)]).

deletes( move(Robot,Place1,Place2), [at(Robot,Place1), clear(Place2)]).

% A robot space; places are a, b, c, and d

link(a,b).  link(b,c).  link(c,d).  link(c,a).  link(d,a).

% A state with three robots r1, r2, r3 in this space

state0( [ at(r1,a), at(r2,b), at(r3,d), clear(c)]).

(a) Programu za planiranje po principu sredstev in ciljev postavimo spodnje vprašanje, da doseže cilj at(r2,a) iz začetnega stanja, definiranega s predikatom state0:

?-  state0(S0), plan( S0, [ at(r2,b)], Plan, _). 

Plan = ?  (Zapiši prologov odgovor!)

(b) Katere relacije morajo veljati v stanju sveta pred akcijo move(r1,a,b), da bo po izvedbi akcije veljalo [ at(r3,d), clear(a), at(r1,b), at(r2,c)] ?
(c) Kaj je rezultat regresiranja ciljev [ clear(a), clear(d)] skozi akcijo move( r1, d, a)?

(d) Naj bo at(r2,a) edini cilj plana. Katere akcije bo planer po metodi sredstev in ciljev za začetek iskanja plana poskusil vstaviti v plan?
