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La planification en intelligence artificielle consiste a
selectionner et a ordonnancer des actions permettant
d'afteindre un but donné a partir d'une base de
connaissances sur les actions possibles. Cette derniere
contient des preconditions (ce qui doit étre vrai avant
d'appliguer'action) et des effets (ce qui arrive apres).
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Exemple : monde des blocs

le « monde des blocs » est un exemple
pedagogique souvent utilisé pour illustrer la
planification en infelligence artificielle. Dans
ce domaineg, le planificateur doit tfrouver une
sequence d'actions pour passer d'une
configuration de blocs a une autre.

Probleme

-

Ale

O

B Opérateur(pl, ...)
D 2 Liste des conditions
£ devant étre verifiees
§ | pour POUVOIr
. . oy £ adppliquer 'action
Situation initiale But I Liste des effefs
négatifs, ce qui
devienffaux
I Liste des effets positifs,
V4 ce qui devient vrai
Opérateurs
Dépiler(a, b) Empiler(a, b) Prendre(a) Déposer(a)
2 sommeit(a) ésomme’r(b) £ sur fable(a) Emoin confient(q]
£ sur(a, b) £ main contient(a) g main libre() 5
s mainlibre() o 8 sommet(a yo
NG e R R = ——— ) 0 T T o T s T oo
= EEEEES e mMain contient(a) -r-ﬁciih-libr-e-(j- """" mMain contient(Q)
Main confient(q) sommet(o]) sur table(a)
sommet(a) & sommeta) &=
sur(@, b) main libre() e e main libre(]
main contient(q) sommet(q) main contient(ql sommet(al
sommet(b]) sur(a, b) sur tfable(a]
o o o o
Fonctionnement de base Types de planification
Les algorithmes de planification fonctionnent T »Déterministe »Temporelle »Concurrenfe
d'une facon similaire aux jeux d'echecs sur »Non déterministe >Métrique >Sensorielle
ordinateur. A partir d'une base de
connaissances sur les opérateurs possibles, ils Défis en P lanification
simulent un grand nomlore de combinaisons
d’actions possibles. Lalgrithme fraditionnel consiste a faire une La complexité d'un probleme de planification est exponentielle
recherche heuristique dans un graphe d'états, dont la racine par rapport a la taille du probleme (ex.: nombre de blocs). Un axe
est I'etat initial et les arétes sont des actions. Cefte recherche important de recherche consiste a developper de nouvelles
se termine lorsgqu’on frouve un etat satisfaisant les buts. techniques pour ameliorer les algorithmes.




