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Lösung 1 (Symbolische Planung mit STRIPS)

1. Aktionssequenz:

move(R, S, T)
pickup(R, P, G, T)
move(R, T, S)
putdown(R, P, G, S)

2. Neuer Aktionsoperator:

moveAndPickup(A, O, H, L, M)
Preconditions: Agent(A), Hand(H), Location(L), Location(LM),
At(A, L), Empty(H), On(O, M)
Effects: !Empty(H), !At(A, L), At(A, M), !On(O, M), InHand(O, H)

3. Weltzustand nach moveAndPickup(R, P, G, S, T):

Table(T), Stove(S), Location(T), Location(S),
Gripper(G), Hand(G), Robot(R), Agent(R), Pan(P),
InHand(P, G), At(A, T)

Lösung 2 (Programmierung, A*)

Siehe Musterlösung in motion-planning-simox-solution.zip

Lösung 3 (Programmierung, RRT)

Siehe Musterlösung in motion-planning-simox-solution.zip


