Curs 14

Reprezentari si rationamente
legate de timp si spatiu



Cunoastere, necunoastere si
recunoasterea a ceea ce stiu si nu stiu

* Un agent trebuie sa fie congtient de ceea
ce stie si de ceea ce nu stie dar are nevoie
sa stie
— daca stiu ceva dar nu stiu ca stiu = nu pot

folosi ceea ce stiu
— daca nu stiu ceva si stiu ca nu stiu = voi
incerca sa aflu ceea ce nu stiu (de exemplu,
de la un agent care stie acest lucru)
Belief Systems



Evenimentele se desfasoara in
timp
Cand a intrat in camera,,, lon a aprins

lumina,,. Dupa cinci minute a iesit, ;. La
legire a stins lumina,,,.




Evenimentele se desfasoara in
timp
Cand a intrat in camera,,, lon a aprins
lumina,,. Dupa cinci minute a iesit, ;. La
legire a stins lumina,,,.
Doua tipuri de marimi temporale:

* puncte...
el:t1/e2:t1 / e3:12=t1+5min / e4:t2
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Evenimentele se desfasoara in
timp
Cand a intrat in camera,,, lon a aprins
lumina,,. Dupa cinci minute a iesit, ;. La
legire a stins lumina,,,.
Doua tipuri de marimi temporale:
* ...SlIntervale:

5 minute
tl,- A <2

=k ='h

» timp




Evenimentele pot fi...

e |nstantanee:
lon a iesit din camera.

t

Maria s-a intalnit cu proful de mate

 De durata:
lon a citit toata seara.
Afara ploua.

] »  timp

tl t2

@S timp



Semnalizatori de relatii
temporale

Céand a intrat in camera,,, lon a aprins
lumina,,. Dupa cinci minute a iesit, ;. La

legire a stins lumina,,,.
cand e, e; > t(g)) = t(g))
e. Dupa <interval> e, = t(e)) = t(e))+<interval>
La <referinta(e;)> e, > t(e)) = t(e))

5 minute
tl,- A <2

=k ='h

» timp




Rationamente in care intervine
timpul

l. Sam‘Lgai S.R.L. a luat fiinta la 23 ianuarie 1984.
~_
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Cand a falimentat Samurai S.R.L. ?+




Prelucrarea enunturilor

a luat fiinta
subj compl reprezentare

T~ evenimentiald

Samurai S.R.L.(id=obj1) fa -

o\

23 ijanuarie 1984

Samurai S.R.L.

;

| ISA

(>

TIME

23 ianuarie
1984

<object ID="0bjl” ISA="companie” NAME="Samurai S.R.L.”/>
<event ID="evl” ISA="a lua fiintd” REC="0bjl” TIME="23.01.1984"/>
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1 simplificari

daca are_loc falimentarea lui
X atunci X falimenteaza

a falimenta
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referinta
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eveniment deja
mentionat




Prelucrarea enunturilor

a falimenta

subj /\ compl

obj1

expresie
temporala
ancorata intr-un

alt eveniment

reprezentari
evenimentiale

<event ID="ev2” ISA="a_falimenta” REC="0bj1” TIME="timex1”/>

<timex ID="timex1” TYPE="after” REF="evl” DUR="1" UNIT=“year”/|>




Calculul timpulul

<object ID="0bj1” ISA="“companie” NAME="“Samurai S.R.L."/>

<event ID="ev1” ISA="a_lua_fiintd” REC="0bj1” TIME="23.01.1984"/>
<event ID="ev2” ISA="a_falimenta” REC="0bj1” TIME="timex1”/>

<timex ID="timex1” TYPE="after” REF="ev1” DUR="1" UNIT="year”/>

!

<event ID="ev2” ISA="a_falimenta” REC="0bj1” TIME="23.01.1985"/>



In simularea caderii oului nu
intervine timpul...

 Probleme:

— spatiul reprezentarii explodeaza pentru ca nici un
eveniment adaugat nu este retras

— nu putem face nici o predictie relativa la timp
(exemplu: apoi din propozifia a doua inseamna dupa
un minut, o ora, o zi, o saptamana, un an?)

* Reparati:
— o regula introduce cat si retrage evenimente

— reprezentarile evenimentelor se clasifica in
Instantanee si de durata

— apar reprezentari stabile: situatiile
— se marcheaza timpii asociati desfasurarii
evenimentelor
v. si Calculul Situational (John McCarthy)



Reprezentarea spatiului s
rationamente asupra lul

* Ce reprezentam?
— forme de obiecte
— plasarea obiectelor in spatiu

* Cu ce scop?
— ca sa gasim drumuri

« Doua sau trei dimensiuni?



Spatiul in care se poate deplasa un
agent (robot)




Spatiul in care se poate deplasa un
agent mobil (robot) — spafiul liber

Stabileste un punct al robotului si apoi gaseste spatiul maxim
al coordonatelor acestui punct cand robotul ocupa orice
pozitie care nu se suprapune peste obstacole.




Graful vizibilitatilor

Se considera toate colturile zonei libere (inclusiv pozitiile

initiala si finala). Graful vizibilitatilor este dat de toate
segmentele are unesc aceste extremitati si nu intersecteaza
zona interzisa.




Gasirea drumulul

Drumul este dat de calea cea mai scurta in graful
vizibilitatilor.




Reprezentarea prin caroiaje

Granularitatea caroiajului este dependenta de dimensiunea

robotului.




Reprezentarea prin caroiaje

Se calculeaza drumul cel mai scurt in graful vizibilitatilor.




Reprezentarea prin caroiaje

Drumul efectiv urmat de robot aproximeaza apoi acest drum
optim.




