Problema de Modelizacién en STRIPS: Gesti6n de equipajes en un aeropuerto

Se desea construir un sistema automatico para gestionar el transporte de equipajes de una terminal de
aeropuerto cuya planta puede verse en la Figura 1.

Figura 1 Planta de la terminal del aeropuerto

Las caracteristicas del sistema son las siguientes:

Se pide:

El transporte se realiza mediante convoyes. Estos estan formados por dos elementos diferentes:
la maquina y los vagones. La maquina es el elemento tractor y no lleva equipaje. Los vagones
van enganchados a la maquina para poder moverse y se puede encadenar cualquier nimero de
ellos. Cada vagén tiene una capacidad para 2 equipajes. Un vagén se puede encadenar y
desencadenar en cualquier momento. Solo se puede cargar y descargar equipaje de vagones
previamente encadenados a una maquina.

Los convoyes solo pueden moverse a localizaciones conectadas por la linea de puntos. Para
pasar de la puerta 2 a la oficina de inspeccion es necesario pasar por la puerta 4, por la puerta 3 y
finalmente por la puerta 1.

Tanto en la facturacion de equipajes como en la llegada de un vuelo, los agentes de seguridad
marcan ciertos equipajes como sospechosos. Estos equipajes obligatoriamente tienen que ser
investigados en la oficina de inspeccién antes de ser llevados a su destino final. Una vez
inspeccionados dejan de ser sospechosos y pasan a entregarse al destino final.

Representar el dominio en STRIPS.

Representar el siguiente problema: se han facturado 2 equipajes que tienen que ir a la puerta 4.
Uno de ellos es sospechoso. Ademas, han llegado 2 equipajes a la puerta 7 y de nuevo uno de
ellos es sospechoso. Los vehiculos de transporte estan distribuidos de la forma siguiente: tres
vagones sueltos y descargados en la puerta 1, dos vagones sueltos y descargados en la puerta 5 y
dos méaquinas en la zona de recogida de equipajes.
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Ejercicio n° 2 (5 puntos) (60 minutos)

NO SE RESPONDERA NINGUNA PREGUNTA SOBRE EL
EJERCICIO, LAS INTERPRETACIONES QUE DESE REALIZAR
INDIQUELAS EN SU RESPUESTA.

Realizar un sistema basado en STRIPS para resolver el siguiente
problema:

Un robot debe desplazarse desde un punto (x) a otro (y) y volver al lugar
de partida (x), para ello debe pasar por un lugar intermedio (z), equidistante
por igual de los dos puntos x e y. Para desplazarse debe hacer uso de
carburante.

El robot dispone de un depésito que le posibilita el desplazamiento.

La capacidad del dépésito posibilita recorrer la distancia existente entre
el punto x e y.

El robot puede transportar, ademas del contenido de su depésito, un
barril de carburante, la capacidad de este barril es la mitad de la que cabe
en el depdsito del robot. _

En el estado inicial solo existen barriles llenos (en niimero ilimitado) en
el punto de origen (x).

En el punto de origen el robot puede repostar hasta completar la

capacidad de su deposito, sin ninguna limitacion.

1. Descripcion del estado inicial y final. (0,5 puntos)
2. Describir los operadores y predicados. (1.5 puntos)

3. Desarrollar el plan que de solucion al problema. (3 puntos)
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Ejercicio n° 2 (3 puntos) (30 minutos)

El Mars Exploration Rover necesita planificar un viaje de ida al Monte Olimpo, una
montafia (M) situada en Marte, a 50 Km en linea recta del campo base (B) donde esta
situado inicialmente el Rover. Como puede verse en la figura, entre el campo base y la
montafia existen 4 localizaciones intermedias que distan de B (y de M) 10, 20, 30 y 40
Km respectivamente.

N

B - L

L L, M

L

10 Km 10 Km 10 Km 10 Km 10 Km

El Rover puede viajar exactamente 10 Km cuando el depdsito de combustible estd
completamente lleno. Adicionalmente, este puede transportar un maximo de 2 bidones
de combustible en la bodega. La capacidad del dep6sito de combustible es exactamente
la de un bidén. Inicialmente, el depésito estd vacio y la bodega estd descargada.
Ademas, hay un bidon de combustible en B, tres en L, uno en L, y uno en L4. El Rover
puede realizar las siguientes acciones: (1) ir desde una localizacion a otra, que
solamente podra realizarse si el combustible existente en el depdsito es suficiente para
recorrer la distancia que separa ambas localizaciones; (2) recoger un bidén ubicado en
una localizacion y almacenarlo en la bodega; (3) descargar en una localizacion un bidén
almacenado en la bodega, (4) llenar el depdsito de combustible del Rover en caso de
que esté vacio. El repostaje puede realizarse unicamente en B, M, o en cualquiera de las
localizaciones intermedias. Ademas, el Rover no puede utilizar un bidén almacenado en
la bodega para repostar, ya que el Rover necesita que el bidon esté en tierra para poder
manipularlo. Se asumird que una vez se haya realizado el repostaje el bidon vacio sera
destruido automaticamente por el Rover, y que la tnica accién que consume
combustible es la accion de desplazamiento.

Se pide:
(2.5 puntos) Representar el dominio de planificacion descrito en el enunciado mediante
STRIPS. Indicar brevemente el significado de cada predicado y operador mediante una

frase en lenguaje natural.

(0.5 puntos) Plantear el problema de planificaciéon especificado en el enunciado
identificando claramente cada uno de sus componentes.




