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for each a 1 Ac do
i f D} Do(a)then
return a
endi f
endf or

for each a 1 Ac do
if DI ]1Do(a)then
return a
endi f
endf or

return null

D 1

[* Versuche, eine
explizit erlaubte
Aktion zu finden */

[* Versuche, eine
konsistente Aktion
zu finden */

[* Keine Aktion
gefunden, tue
nichts */
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" X,Y. isAt(X,Y) UdirtAt(X,Y)  Do(work)

isAt(0,0) Ufacing(n) U - dirtAt(0,0) ® Do(forward)
isAt(0,1) Ufacing(n) U - dirtAt(0,1) ® Do(forward)
isAt(0,2) Ufacing(n) U - dirtAt(0,2) ® Do(turn_r)
isAt(0,2) Ufacing(e) ® Do(forward)

/
$ - 5 # > 647
/$ /1$=
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Ziell Zustand
Intention/  der Mégliche
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Plan zur Zielerreichung
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5 %<
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on(x, y)
OnTable(x)
Clear(x)
Holding(x)
ArmEmpty

5 %< D
Clear(A)
Clear(C)
On(A, B)
OnTable(B)
OnTable(C)
ArmEmpty

#
i3] 7 1$- < %)
Objekt x steht auf Objekt y
Objekt x steht auf der Tischplatte

auf Objekt x steht kein anderes Objekt
der Roboterarm halt x
der Roboterarm ist leer

% #
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# 5 # # /1$ D)
D /)
Stack(x, y)
PRE {Clear(y), Holding(x)}
DELETE {Clear(y), Holding(x)}
ADD {ArmEmpty, On(x, y)}
$ D/), @/$
Pickup(x)
PRE {ArmEmpty, OnTable(x), Clear(x)}
DELETE {ArmEmpty, OnTable(x)}
ADD {Holding(x)}

* ) aflAc @% a=(P, D, A)4
P, Du A, I$ > B
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- # 1 p#./$ pre(p)
=t 1 p empty(p)=true ' p
> )
execute(...) 1. 4 1 RS C
) 1 /$ +$
>+ 1 p=(a..a) $7 1 4 _
), p=(aa)#  $ hdp)=&B tail (p)
1 % ) tail(p) = (ay..., a,)
i #./$ 11 Int , 4
Bl Be . >) 4 #@RD B
DI Des , B% R- A $

- >) % A@d) An) A(Ac) Plan %<
* 5

1) )$ # D sound(p, I, B)
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% +1) /$ (I$ Q

N D /$ # 3 $ + /$
8 $ 7
Kontrol I al gorithnus PS_1

1.while true do

2 beobacht e di e Ungebung

3. akt ual i si ere internes Urgebungsnodel |
4

wahl e die als nachstes zu erfdllende
Intention aus (Deliberation)

5. konstruiere nmittel s Means- Ends Reasoni ng
einen Plan fir die Intention

6. f Uhre den Pl an aus

7. end-whil e

" ) . > (/$
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' ' - # /$
+%) /$ (/$ Q < # /%
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D /$ B% + 2 /% & ) options()7

@ S 7% B% & ) filter()7

* G & 7 $

B% 4 '<$ 8
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3 $ 1~
1. B := BO;
2. 1 :=10;
3. while true do
4. w : = nachst es wahr genommenes Fakt;
5. B:=nbrf(B, w; // belief revision function
6. D :=options(B, 1);
7. I :=filter(B, D 1);
8. p:=plan(B, I, Ac);
9. execute(p);
10. end-whi l e
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3 $ 1N
1. B := BO;
2.1 :=10;
3. while true do
4. w : = nachstes wahrgenonmenes Fakt;
5. B:=brf(B, w; // belief revision fct.
6. D := options(B, 1);
7. I :=filter(B, D 1);
8. p:=plan(B, |, Ac);
9. whi l e not enpty(p) do
10. a := hd(p);
11. execute(a);
12. p:=tail(p);
13. w : = nachstes wahrgenonmmenes Fakt;
14. B :=brf(B, w;
15. if not sound(p, I, B)
16. p:=plan(B, |, Ac);
17. end-if
18. end-whil e
19. end-while
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3 $ 1N
1. B := BO;
2.1 :=10;
3. while true do
4. w : = nachstes wahrgenonmenes Fakt;
5. B :=brf(B, w); // belief revision fct.
6. D := options(B, 1);
7. I :=filter(B, D 1I);
8. p:=plan(B, |, Ac);
9. whil e not (enpty(p)
or succeeded(l, B)
or inpossible(l, B)) do
10. a := hd(p);
11. execute(a);
12. p:=tail(p);
13. w : = nachstes wahrgenonmenes Fakt;
14. B:=brf(B, w;
15. if not sound(p, |, B)
16. p:=plan(B, |, Ac);
17. end-if
18. end-whil e
19. end-whi |l e © Siemens AG - all rights reserved -
J. Muiller, 2003
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3 $ 1N
1. B := BO;
2.1 :=10;
3. while true do
4. w : = nachstes wahrgenonmenes Fakt;
5. B :=brf(B, w); // belief revision fct.
6. D := options(B, 1);
7. I :=filter(B, D 1I);
8. p :=plan(B, |, Ac);
9. whi | e not enpty(p)
or succeeded(l, B)
or inpossible(l, B) do
10. a := hd(p);
11. execute(a);
12. p:=tail(p);
13. w : = nachstes wahrgenonmmenes Fakt;
14. B:=brf(B.w;
15. D := options(B, 1);
16. = filter(B, D, 1);
17. f not sound(p, I, B)
18. p := plan(B, |, Ac);
19. end-if
20. end-whil e
21. end-\/\/hi | e © Siemens AG - all rights reserved -
J. Muiller, 2003
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3 $ 1N
1. B := BO;
2.1 :=10;
3. while true do
4. w : = nachstes wahrgenonmmenes Fakt;
5. B :=brf(B, w); // belief revision fct.
6. D := options(B, 1);
7. I :=filter(B, D 1I);
8. p:=plan(B, |, Ac);
9. whil e not enpty(p)
or succeeded(l, B)
or inpossible(l, B) do
10. a := hd(p);
11. execute(a);
12. p:=tail(p);
13. w : = nachstes wahrgenonmenes Fakt;
14. B :=brf(B, w;
15. if reconsider(l, B)
16. D := options(B, 1);
17. I :=filter(B, D 1I);
18. end-if
19. if not sound(p, |, B)
20. p:=plan(B, |, Ac);
21. end-if
22. end-whil e
23 end-whi | e © Siemens AG - all n%b’;;ﬁssgggé
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censor-rul e-1:
IF entity(obstacle-6) 1 PerceptionBuffer
THEN
renove- sensory-record(reactive-layer, entity(obstacle-

6))
( %o
suppressor-rul e-1:
| F action-cnd(RL-rul e-6, change-orientation)

in ActionBuffer
AND current-intention(start-overtake)

THEN

remove- action-cnd(reactive-|ayer, change-orientation)
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