Tema 2 (Il): Representacion del Conocimiento.
Representacion Basada en Reglas

Ejemplo De Sistemas Basados En Reglas (1):
Aspiradora

Control del movimiento de una aspiradora por una habitacién
vaciaparalimpiar la suciedad




» Ontologia

— (dirt <punto>): La baldosa <punto> estéa sucia.
— Puntos representados por pxy. Ejm.: p01

— (in <punto>): La aspiradora se encuentra en

la baldosa <punto>

— (facing <orientacion>): La aspiradora esta

orientada hacia <orientacion>.

— Orientacién toma valores en (n, s, €, W)

Baldosas Sucias
(dirt p02)
(dirt p12)

Aspiradora

(in p00)
(facing n)

| 2, 2

2,1

dpo (1,0

2,0

Hechos




Limpiar Baldosa

(defrule limpieza

(in ?xy)
2f <- (dirt ?xy) 0,1(1,1(|2,1
=>
(printout t "Limpie un cuadro...” crlf) (ho 1,0]20
(retract ?f))
Reglas
Movimiento hacia el Norte
(defrule navegaOOn
2f <- (in p00) 0,211,222
(not (dirt p00)) q1 1,1|12,1
(facing n) &
> dpo|1,0(2,0
(assert (in p01))
(retract ?f) )
(defrule navegaOln

?f <- (in p01) ®2(1,2|2,2

(facing n) .

(not (dirt p01)) ql 1121

=> 0,0(1,0(20

(assert (in p02))
(retract ?f))

Reglas




(in p02)

Cambio Orientacién

(defrule navega02n

?f <- (facing n)
(not (dirt p02))

=>

(assert (facing e))
(retract ?f) )

1,222

0,113,121

0,0(1,0(20

Reglas

(defrule navega02e
?f <-(in p02)
(facing e)

(not (dirt p02))
=>

(assert (in p12))
(retract ?f) )

(defrule navegal2e
(in p12)
?f <- (facing e)
(not (dirt p12))
=>
(assert (facing s))
(retract ?f) )

(defrule navegal2s
?f <-(in p12)
(facing s)

(not (dirt p12))
=>

(assert (in p11))
(retract ?f) )

(defrule navegalls
?f <-(in p11)
(facing s)

(not (dirt p11))
=>

(assert (in p10))
(retract ?f) )

(defrule navegalOs

(in p10)

?f <- (facing s)
(not (dirt p10))

=>

(assert (facing €))
(retract ?f) )

(defrule navega20e
(in p20)
?f <- (facing e)
(not (dirt p00))
=>
(assert (facing n))
(retract ?f) )

(defrule navegalOe (defrule navega20n

?f <-(in p10)
(facing e)

(not (dirt p10))
=>

(assert (in p20))
(retract ?f) )

?f <- (in p20)
(facing n)

(not (dirt p20))
=>

(assert (in p21))
(retract ?f) )

Reglas

)




(defrule navega2ln
?f <- (in p21)
(facing n)

(not (dirt p21))
=>

(assert (in p22))
(retract ?f) )

(defrule navega22n
(in p22)
?f <- (facing n)
(not (dirt p22))
=>
(assert (facing w))
(retract ?f) )

(defrule navega22w
?f <- (in p22)
(facing w)

(not (dirt p22))
=>

(assert (in p12))
(retract ?f) )

(defrule navegal2w
?f <-(in p12)
(facing w)

(not (dirt p12))
=>

(assert (in p02))
(retract ?f) )

(defrule navega02w
(in p02)
?f <- (facing w)
(not (dirt p02))
=>
(assert (facing s))
(retract ?f) )

(defrule navega02s
?f <- (in p02)
(facing s)

(not (dirt p02))
=>

(assert (in p01))
(retract ?f) )

(defrule navegaOls
?f <- (in p01)
(facing s)

(not (dirt p01))
=>

(assert (in p00))
(retract ?f) )

Reglas

» Ontologia

(MAX_X <valor>): Las coordenadas x de la habitacion estan en el rango

[0, <valor>]

(MAX_Y <valor>): Las coordenadas y de la habitacion estan en el rango

[0, <valor>]

(punto x <valor_x>y <valor_y> estado sucio): La baldosa en las
coordenadas [<valor_x>, <valor_y>] esta sucia

(aspiradora x <valor_x>y <valor_y> direccion <orientacion>):

La aspiradora se encuentra en las coordenadas [<valor_x>,<valor_y>]
con orientacion <orientacion>




Tamarno habitacion
(MAX_X 2)
(MAX_Y 2)

L ocalizacion Suciedad

(punto x 0y 2 estado sucio)
(punto x 1y 1 estado sucio)

L ocalizacion Aspiradora

(aspiradora x 0y O direccion norte)

Hechos

Limpiar

(defrule limpieza
(aspiradora x ?x y ?y $?)
?f <- (punto x ?x y ?y estado sucio)
=>
(printout t "Limpie la baldosa ™ ?x ", " ?y "..." crlf)
(retract ?f))

Reglas




)

(defrule navegaN Movimiento hacia €l Norte

?f <- (aspiradora x ?x y ?y direccion norte)

(not (punto x ?x y ?y estado sucio)) 0’ 2 1’ 2 2’ 2
(MAX_Y ?max)

(test (< ?y ?max)) q:l. 1, 1 2, 1
=> o

(retract ?f) C‘O 1,020
(assert (aspiradora x ?x y (+ ?y 1) direccion norte))

(printout t "Nueva posicion: " ?2x ", " (+ ?y 1) "..." crlf))

(defrule navegaN_fin
?f <- (aspiradora x ?x y ?y direccion norte)

(not (punto x ?x y ?y estado sucio)) Cambio Orientacion

(MAX_Y ?yMax)

(test (= ?y 2yMax)) p2 | 12 | 2,2
(MAX_X ?xMax) 0’ 1 1’ 1 2’ 1
(=tist (< ?x ?xMax)) 0.0110]20

(retract ?f)
(assert (aspiradora x (+ ?x 1) y ?y direccion este))

(printout t "Nueva posicion: " (+ ?x 1) ", " ?y "..." crlf)) Regl as

Cambio Orientacion

0,2 1% |22
0,118 |21
0,0(1,0|20
(defrule navegaE_alS

?f <- (aspiradora x ?x y ?y direccion este)

(not (punto x ?x y ?y estado sucio))

(test (> ?y 0))

=>

(retract ?f)

(assert (aspiradora x ?x y (- ?y 1) direccion sur))

(printout t "Nueva posicion: " ?2x"," (-?y 1) "..." crlf))

Reglas




(defrule navegaS

Movimiento hacia el Sur

?f <- (aspiradora x ?x y ?y direccion sur)
(not (punto x ?x y ?y estado sucio))

(test (> ?y 0))
=>

(retract ?f)

(assert (aspiradora x ?x y (- ?y 1) direccion sur))
(printout t "Nueva posicion: " ?2x ", " (-?y 1) "..." crlf))

(defrule navegaS_fin

?f <- (aspiradora x ?x y 0 direccion sur)

(not (punto x ?x y 0 estado sucio))

(MAX_X ?xMax)
(test (< ?x ?xMax))
=>

(retract ?f)

(assert (aspiradora x (+ ?x 1) y O direccion este))
(printout t "Nueva posicion: " (+ ?x 1) ", 0..." crlf))

0,2

1,222

0,1

19 (2,1

0,0

1% 2.0

Cambio Orientacion

0,212

2,2

01|11

2,1

0,0[1®

Reglas

Cambio Orientacion

(defrule navegaE_alN
?f <- (aspiradora x ?x y ?y direccion este)
(not (punto x ?x y ?y estado sucio))

(test (=?y 0))
=>
(retract ?f)

0,212

2,2

0,111

24

0,010

(assert (aspiradora x ?xy (+ ?y 1) direccion norte))
(printout t "Nueva posicion: " ?x ", " (+ ?y 1) "..." crlf))

Regl

as




