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cConnessionismo

Pni
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insetto

mammifero uccello pesce .
unita” di output

unita” di input

| vive in ha le ha depone
e acqua piume scheletro uova
interno
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A B A xorB Pattern in input Pattern in output
V V F 11 0
V F V 10 1
F V V 01 1
F F F 00 0

unita’ di cutput

} unita” nascoste

unita’ di input
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Nome Banda Eta Tit. studio Sato civile Attivita

Art Jets 40 LM Scapolo Spacciatore
Al Jets 30 LM Sposato Ladro
Sam Jets 20 U Scapolo Ricettatore
Clyde Jets 40 LM Scapolo Ricettatore
Mike Jets 30 LM Scapolo Ricettatore
Jm Jets 20 LM Divorziato Ladro
Greg Jets 20 D Sposato Spacciatore
John Jets 20 LM Sposato Ladro
Doug Jets 30 D Scapolo Ricettatore
Lance Jets 20 LM Sposato Ladro
George Jets 20 LM Divorziato Ladro

Pete Jets 20 D Scapolo Ricettatore
Fred Jets 20 D Scapolo Spacciatore
Gene Jets 20 U Scapolo Spacciatore
Raph Jets 30 LM Scapolo Spacciatore
Phil Sharks 30 U Sposato Spacciatore
ke Sharks 30 LM Scapolo Ricettatore
Nick Sharks 30 D Scapolo Spacciatore
Don Sharks 30 U Sposato Ladro

Ned Sharks 30 U Sposato Ricettatore
Karl Sharks 40 D Sposato Ricettatore
Ken Sharks 20 D Scapolo Ladro

Earl Sharks 40 D Sposato Ladro

Rick Sharks 40 D Divorziato Ladro

Ol Sharks 30 U Sposato Spacciatore
Neal Sharks 30 D Scapolo Ricettatore
Dave Sharks 30 D Divorziato Spacciatore
LM = licenza media; D = diploma; U = Universita
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unita’ nascoste
unita’ di input

/O @080000
081 Jol Jelelel®
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Situazioneiniziale:

Posizione(Shakey, Stanza3), Posizione(OggettoA, Stanza?), ..........
Goal:

Posizione(OggettoA, Stanzal), Posizione(Shakey, Stanzad)
Operazione(AZIONE: vai(X,y),

PRECONDIZIONI: Posizione(Shakey,x),
EFFETTI: Posizione(Shakey,y), @Posi zione(Shakey ,x))

Operazione(AZIONE: prendi(x,y),
PRECONDIZIONI: Posizione(Shakey,y), Posizione(x,y), Pinza(Shakey,vuota)

EFFETTI: Pinza(Shakey,x), @Posizione(X,y), @Pinza(Shakey,vuota))
Operazione(AZIONE: lascia(x,y),

PRECONDIZIONI: Pinza(Shakey,x), Posizione(Shakey,y)
EFFETTI: Pinza(Shakey,vuota), Posizione(x,y), @Pinza(Shakey,vuota))
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Soluzione;

val(Stanza3, Stanza?), prendi(OggettoA, Stanza?), vai(Stanza2,Stanzal),
lascia(OggettoA, Stanzal), vai(Stanzal,Stanzad)

Operazione(AZIONE: Inizio(),
EFFETTI: Posizione(Shakey, Stanza3), Posizione(OggettoA, Stanza?))

Operazione(AZIONE: Fing(),
PRECONDIZIONI: Posizione(Shakey, Stanzad), Posizione(OggettoA, Stanzal))
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manipolare I'ambiente

costruire mappe

sensori - esplorare - motori
evitare ostacoli
locomozione
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