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1 L’approche Divide-and-Euvolve

Nous nous intéressons a la résolution générique des problémes de planification temporelle
de type STRIPS; telle qu’elle est définie par le formalisme PDDL2.1 [5]. Plusieurs approches
ont été proposées pour la résolution de problémes de planification temporelle, combinant
des techniques de recherche heuristique de résolution des problémes de planification clas-
sique (considérant que toutes les actions ont la méme durée) aux techniques issues de la
recherche opérationnelle [1,2]. Mais ces techniques de résolution, certes efficaces, ne passent
pas a ’échelle lorsque la taille de 'espace des états et/ou le nombre d’actions possibles aug-
mentent. Afin de surmonter cette difficulté, plusieurs méthodes sub-optimales ont été propo-
sées. Certaines d’entre elles permettent de produire rapidement des solutions, mais souvent
au prix d’une mauvaise qualité du plan généré [9].

L’approche Divide-and-Evolve (DAE) [3] est basée sur ’hypothése de 'existence de sé-
quences d’états intermédiaires Ey = I, F1, ..., E, = G “faciles 4 atteindre”. Dans un premier
temps, le probléme initial de planification temporelle Pp (I, G) est décomposé par évolution
artificielle [4] en une séquence de sous-problémes Pp(E;, E; 1) qui sont sous-traités & un pla-
nificateur temporel existant. Si tous les sous-problémes sont résolus, les solutions partielles
ainsi trouvées sont ensuite recomposées pour obtenir une solution (sub-optimale) du probléme
initial. Dans son implantation actuelle, chaque sous-probléeme Pp(E;, E; 1) est résolu par le
planificateur exact CPT (Constraint Programming Temporal) [2].

Nous nous intéresserons ici, au sein de 'approche DAE, & I’étape particuliére que constitue
la construction des séquences d’états que 'on espére faciles a résoudre. Le lecteur intéressé
par le détail de Palgorithme Divide-and-Evolve pourra se reporter A [7] et & [6].

2 Construction des états

La construction d’états est un des points critiques de 'algorithme DAE qui intervient
dans les phases d’initialisation et génération de nouvelles solutions candidates a l’aide des
opérateurs de variations. La phase d’initialisation consiste & une construction stochastique
d’un ensemble de séries d’états potentiel, qui est le point de départ de l'optimisation. A
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chaque génération, les séries d’états possédant les meilleures évaluations seront modifiées par
des opérateurs de variation pour la production de nouvelles solutions.

Deux aspects principaux guideront la conception de l’algorithme : essayer de respecter
la cohérence des états F;, et restreindre au maximum la taille de I'espace de recherche en
utilisant des connaissances a priori que ’on peut déduire du probléme. Deux points de vue
vont étre envisagés, différant par le degré de prise en compte des relations entre atomes
constituant un état donné. Ainsi, dans la construction aveugle, nous nous intéresserons a
la construction des séries d’états Fy = I, Eq,..., FE, = G grace a des choix uniformes des
atomes dans ’ensemble des atomes tout en garantissant la cohérence 2 & 2 des atomes dans
chaque F;. La construction orientée quant & elle utilisera en plus une estimation du temps
au plus tot d’apparition d’un atome dans toute solution du probléme lors de la construction
de la série d’états Fg =1, Fy,..., E, =G.

3 Expérimentations

Le choix des atomes permettant la description des états étant un probléme ouvert [7], nous
avons implémenté en deux versions la construction aveugle des séries d’états. La premiére
version (1) utilise les atomes de P’état final et leurs voisins pour la construction des séries
d’états et la seconde construit ces séries d’états grace aux atomes issus de la régle définie
dans [6]. Cette régle permet de restreindre l’ensemble des atomes de base utilisé pour la
construction des séries d’états aux atomes construits & partir d’'un nombre de prédicats fixé.
L’implémentation de la construction orientée des séries d’états est obtenue & partir de (1) en
remplacant ces opérateurs de variation et son initialisation par ceux implémentant la méthode
orientée. L’heuristique h2 définie dans [10] a été utilisée pour 'estimation des dates.

Nos expériences sur 4 domaines des benchmarks 1’ Internationnal Planning Competition
(IPC) ont montré qu’aucune méthode n’est meilleure (en proportion d’optima trouvée) que
les autres sur les 4 domaines. Lors de notre présentation, nous exposerons ces différentes
méthodes de construction des séries d’états ainsi que des résultats de comparaisons.
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