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Aufgabe 2.1 (Transitionsrelationen als Matrizen)

Sei T = 〈S, I, O, G〉 ein deterministisches Transitionssystem mit Zustands-
menge S = {A, B, C, D}, Anfangszustand I = A, Aktionenmenge O =
{aR, aG, aB}, wobei aR = {(A, C), (C, B), (D, B)}, aG = {(A, B), (C, A)} und
aB = {(A, B), (B, D), (C, D), (D, D)}, sowie Zielzustandsmenge G = {D}:

A B

C D

Finden Sie einen Plan für T , indem Sie den matrixbasierten Planungsalgorith-
mus aus der Vorlesung anwenden, d. h.

(a) Geben Sie Matrizen MR, MG und MB für aR, aG und aB sowie M =
MR + MG + MB an,

(b) Geben Sie die Matrizen Ri, i = 0, . . . , 3, an, die Erreichbarkeit in i Schrit-
ten repräsentieren,

(c) Berechnen Sie einen Plan für T mit dem Algorithmus aus der
Vorlesung, d. h. berechnen Sie Regress(A, D, 〈R0, . . . , R3〉), wobei
Regress(I, sg, 〈R0, . . . , Rn−1〉) definiert ist durch:

1: function Regress(I, sg , 〈R0, . . . , Rn−1〉)
2: k ← min{i | sg ist in i Schritten, d. h. gem. Ri, von I erreichbar}
3: P ← 〈〉
4: for i← k, . . . , 1 do

5: Wähle a ∈ O und sg′ ∈ S so, dass sg′asg und sg′ ist in i − 1
Schritten, d. h. gem. Ri−1, von I erreichbar

6: P ← 〈a, P 〉
7: sg ← sg′

8: end for

9: return P

10: end function

Kommen in Zeile 5 mehrere a ∈ O und sg′ ∈ S in Frage, können Sie ein
beliebiges geeignetes Paar (a, sg′) wählen.

Die Übungsblätter dürfen und sollten in Gruppen von je zwei Studenten bear-
beitet werden. Bitte schreiben Sie beide Namen auf Ihre Lösung.


