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Plani f ic at ion

�Desc r ip t ion des é t a t s  
– L’ét at  in i t ia l  (p . 285)

[  sur t able(a), sur t able(c ), sur t able(d), 
sur (b,a), sur (e,d),                               
l ibre(b), l ibre(c ), l ibre(e),                     
t en i r () ]

– Le but  à  a t t e indre (p . 291)
[  sur (b,a), sur (a,c ) ]
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Plani f ic at ion

�Desc r ip t ion des opéra t eurs  (les 
ac t ions du bras du robot ) :

– Form ulat ion possib le  en PROLOG : 
possible( Opérateur, P ).
ajoute( Opérateur, A ).
supprime( Opérateur, S ).

Opérat eur → P = l is t e  des préc ondi t ions

→ A = l is t e  à a jout er

→ S = l is t e  à suppr im er
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Plani f ic at ion

�Desc r ip t ion des opéra t eurs
– Ex em ple (p . 292)

possible( ramasser(X), [pince(vide), libre(X), surtable(X)] ).

ajoute( ramasser(X), [tenir(X)] ).

supprime( ramasser(X), [surtable(X), tenir()] ).

ramasser(X) P : [tenir(), libre(X), surtable(X)]
A : [tenir(X)]
S : [surtable(X), tenir()]
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Plani f ic at ion

�Dér ivat ion  des p lans :
– Chois i r  un but , sa t is fa i re  ses c ondi t ions
– Cont inuer  jusqu ’à  c e que t ous les but s  so ient  

sat is fa i t s

�Requêt e  à  poser  :
– plan( Ét a t , But s , Plan_à_appl iquer , Ét a t _Fina l )

|?-plan( [surtable(a), surtable(c), surtable(d), sur(b,a),  
sur(e,d), pince(vide), libre(b), libre(c), libre(e)],         
[sur(b,a), sur(a,c)], Plan, EtatFinal).
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Plani f ic at ion

n Sélect ionner un but  non sat isf ait  (∉ ét at  cour ant )
o Tr ouver l’opér at eur  qui per met  d’at t eindr e ce but  avec le pr édicat

DMRXWH��2SpUDWHXU��¬BDMRXWHU��
p Tr ouver les pr écondit ions de cet  opér at eur  avec le pr édicat

SRVVLEOH��2SpUDWHXU��&RQGLWLRQV��
q Sat isf air e ces pr écondit ions en ut ilisant  le planif icat eur

SODQ��eWDW&RXUDQW��&RQGLWLRQ��6RXV3ODQ���eWDW,QWHUPpGLDLUH���
r Appliquer l’opér at eur  à Ét at I nt er médiair e1 en aj out ant  les nouveaux 

élément s à l’ét at  et  en suppr imant  les anciens (mise à j our )
s Recommencer en n t ant  que t ous les but s ne sont  pas sat isf ait s dans 

l’ét at  cour ant

�Proc édure  :
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�Prédic a t s  à  déf in i r

• append/3 : append(Lis t e1, L is t e2, L is t e12)
– Ce prédicat peut être utilisé comme générateur pour la liste Liste1. Ex : 

| ?- append(A,B,C).
A = [] , B = C = _ ;
A = [_44024] , B = _ , C = [_44024|B] ;
A = [_44024,_46538] , B = _ , C = [_44024,_46538|B] ;
etc.

• sat is fa i t /2  : sat is fa i t (Et at , But s)
– Tous les membres de la liste Buts sont dans la liste Etat.

• selec t /3 : se lec t (Et at , But s , But )
– L’élément But est membre de la liste Buts, mais pas de la liste Etat

• at t e int /2 : a t t e int (Operat ion, But )
– La liste Ajouter de l’opération Operation contient l’élément But

• appl ique/3 : appl ique(Et at Courant , Operat ion, Et at Suivant )
– La liste EtatSuivant contient les éléments de la liste EtatCourant, moins les 

éléments de la liste Supprimer de l’opération Operation, plus les éléments de 
la liste Ajouter de l’opération Operation

�Prédic a t s  p rédéf in is

��&DV�G¶DUUrW���WRXV�OHV�EXWV�VRQW�VDWLVIDLWV
plan(Etat, Buts, [], Etat) :- satisfait(Etat, Buts). 

��&DV�JpQpUDO���VpOHFWLRQQHU�XQ�EXW�QRQ�VDWLVIDLW��
��OH�VDWLVIDLUH��O¶DSSOLTXHU�HW�UHFRPPHQFHU
plan(EtatInitial, Buts, Plan, EtatFinal) :-

append(SousPlan1, [ Operation | SousPlan2 ], Plan),
select(EtatInitial, Buts, But), 
atteint(Operation, But), 
possible(Operation, Condition), 
plan(EtatInitial, Condition, SousPlan1, EtatIntermed1), 
applique(EtatIntermed1, Operaiton, EtatIntermed2), 
plan(EtatIntermed2, Buts, SousPlan2, EtatFinal).

�Le p lan i f i c a t eur  :
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Ex em ple

|?-plan( [surtable(a), surtable(c), surtable(d), sur(b,a),  
sur(e,d), pince(vide), libre(b), libre(c), libre(e)],         
[sur(b,a), sur(a,c)], Plan, EtatFinal ).

Plan = [ depiler(b,a), empiler(b,e), ramasser(a), empiler(a,c), 
depiler(b,e), empiler(b,a) ] ,

EtatFinal = [ surtable(c), surtable(d), sur(e,d), sur(a,c), libre(e), 
sur(b,a), libre(b), tenir() ] 
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Ex em ple

� Un premier retour-arrière est inévitable car : 
append(SousPlan1, [ Operation | SousPlan2 ], Plan)

donne au premier essai : 
SousPlan1 = [] , Operation = _ , SousPlan2 = _ , 
Plan = [Operation|SousPlan2]

Ainsi, avec la première opération possible (ex : empiler(a,c), le premier 
appel récursif de plan/4 échoue : 

plan( [surtable(a), … ], [libre(c),tenir(a)], [], EtatIntermed1)
� Ce premier appel récursif de plan/4 échouera à cause de SousPlan1

jusqu’à ce que SousPlan1 contienne autant d’éléments que d’opérations 
nécessaires pour réaliser les conditions de l’opération à partir de l’état 
initial.
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Ex erc ic es

Donnez la  réponse de PROLOG à la quest ion 
su ivant e (en supposant  que l ’ordre des 
opérat eurs est  : em pi ler , déposer , 
ram asser , dépi ler) : 

| ?- plan( [surtable(a), sur(b,a), libre(b), tenir()], [sur(a,b)], 3ODQ, ()).

Dans quel  ordre les opérat ions fa isant  par t ie  
de la  l is t e  « Plan » sont -e l les 
suc c essivem ent  a jout ées ?


