
ROBOTIKAROBOTIKA

KKüürtirti LeventeLevente
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MegnevezMegnevezééss

Robot: a Robot: a csehcseh ““robotarobota”” szszóóbbóóll szszáármazikrmazik = = 
munkamunka
teljes egteljes egéészszéében ember ben ember ááltal kltal kéészszíített tett 
szerkezetekszerkezetek
mozogni tudnak, a mozgmozogni tudnak, a mozgáásban tsban tööbb bb 
szabadsszabadsáágfokkal rendelkeznekgfokkal rendelkeznek
tevtevéékenyskenysééggüüket rket réészben, vagy teljesen szben, vagy teljesen 
öönnáállllóóan iran iráánynyíítjtjáákk
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RobotikaRobotika rréészfeladataiszfeladatai

RobotRobot--szerkezetszerkezet ééppííttéésese
CCééll--meghatmeghatáározrozááss
ÉÉrzrzéékelkelééss, , alakfelismeralakfelismerééss ((llááttááss, , hallhallááss, , 
stbstb.).)
TervgenerTervgeneráállááss (elemi (elemi mműűveletsorozatveletsorozat
elelőőáállllííttáásasa))
VVéégrehajtgrehajtááss ééss korrigkorrigáállááss
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RobottRobottíípusokpusok

IparbanIparban hasznhasznááltlt robotokrobotok ((technoltechnolóógiaigiai
feladatotfeladatot ellellááttóó robotokrobotok, , anyagmozgatanyagmozgatóó
robotokrobotok, , szerelszerelőőrobotokrobotok) ) 
KutatKutatáásbansban hasznhasznááltlt robotokrobotok ((telerobotoktelerobotok, , 
animatokanimatok, , androidokandroidok))
SpeciSpeciáálislis feladatokfeladatok megoldmegoldáássáárara
alkalmazottalkalmazott robotokrobotok ((nanorobotoknanorobotok, , 
gygyóógygyáászatbanszatban alkalmazottalkalmazott robotokrobotok))
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SzSzüükskséégesges hardverhardver elemekelemek

RobotRobot
TechnolTechnolóógiaigiai berendezberendezééss
TTáársberendezrsberendezééss
SzenzorokSzenzorok
RobotvezRobotvezéérlrlőő
SzenzorSzenzor processzorprocesszor
SegSegéédberendezdberendezééss vezvezéérlrlőő
StbStb..
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RobotgenerRobotgeneráácicióókk

a.) Ea.) Elslsőő genergeneráácicióóss robotokrobotok::
-- kizkizáárróólag vezlag vezéérlrlééssel mssel műűkköödtethetdtethetőőkk
-- a sza száámmííttóóggéép programja p programja kapkap ffőőszerepetszerepet
((meghatmeghatáározzarozza a a mozgmozgáás s úútvonaltvonaláátt, , 
valamintvalamint az elvaz elvéégzendgzendőő tevtevéékenyskenyséégeketgeket))
-- nem nem éérzrzéékelikkelik a a kköörnyezet vrnyezet vááltozltozáásaitsait
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1.1. genergeneráácicióós robotok modelljes robotok modellje
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RobotgenerRobotgeneráácicióókk

b.) b.) MMáásodiksodik genergeneráácicióóss robotokrobotok::
-- kköörnyezetrnyezetüüket szenzorokkal vizsgket szenzorokkal vizsgááljljáákk
-- a sza száámmííttóóggéép bp báármikor krmikor kéépes mpes móódosdosíítani tani 
a robot mozga robot mozgáássáátt ((kkéépespes kikerkikerüüli a li a 
vvááratlanul ratlanul úútjtjáába kerba kerüült akadlt akadáályokatlyokat))
-- ffeladataikateladataikat magas szintmagas szintűű
pprogramnyelvenrogramnyelven hathatáározzrozzáák megk meg
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2.2. genergeneráácicióós robotok modelljes robotok modellje
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RobotgenerRobotgeneráácicióókk

c.) c.) HarmaHarmadikdik genergeneráácicióóss robotokrobotok::
-- jjóól alkalmazkodnak a kl alkalmazkodnak a köörnyezet vrnyezet vááltozltozáásaihozsaihoz
-- alakokat alakokat éés helyzeteket ismernek fels helyzeteket ismernek fel
-- hanggal is vezhanggal is vezéérelhetrelhetőőkk ((amire kamire kéépesek pesek 
hanggal vhanggal váálaszolnilaszolni))
-- öönnáállllóó ddööntntééseket hoznakseket hoznak
-- bonyolult feladatokat oldanak megbonyolult feladatokat oldanak meg
-- alkalom adtalkalom adtáán maguktn maguktóól ml móódosdosíítjtjáák a betk a betááplpláált lt 
programotprogramot
-- tanultanulóó algoritmusalgoritmusokatokat hasznhasznáálnaklnak
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3.3. genergeneráácicióós robotok modelljes robotok modellje
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MobilitMobilitááss

A robotok mozgA robotok mozgáássáának mnak móódjdjáát t megmeghathatáározza: rozza: 
-- az elvaz elvéégzendgzendőő munkamunka
-- a munkava munkavéégzgzéés ks köörnyezeternyezete

KKöörnyezettrnyezettíípuspusok:ok:
-- leveglevegőő/vil/viláággűűrr (l(léégi robotokgi robotok))
-- vvíízz ((alaláámermerüüllőő robotok, automatizrobotok, automatizáált lt vvíízalattizalatti
jjáármrműűvekvek))
-- szszáárazfrazfööldld ((ssííneken/kerekeken mozgneken/kerekeken mozgóó robotokrobotok, , 
jjáárróó robotokrobotok))
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AutonAutonóómiamia

Az autonAz autonóóm robotok km robotok küülslsőő iriráánynyííttóóttóól fl füüggetlenggetlenüül l 
is kis kéépesek cselekednipesek cselekedni
ProgramozProgramozáásukat az a csukat az a céél vezl vezéérli, hogy a krli, hogy a küülslsőő
hathatáásokra valamilyen msokra valamilyen móódon reagdon reagááljanakljanak
HHasznasznáállhathatnaknak sztereo lsztereo lááttóórendszertrendszert ((a ta téérbeli rbeli 
éérzrzéékelkeléést kst kéét kamera, a tt kamera, a táárgyak lokalizrgyak lokalizáálláássáát t éés s 
osztosztáályozlyozáássáát kt kéépfelismerpfelismerőő szoftverek szoftverek 
biztosbiztosíítjtjáákk))
A kA köörnyezet elemzrnyezet elemzéésséére hasznre hasznáálhatnak lhatnak 
mikrofonokat mikrofonokat éés szags szagéérzrzéékelkelőőket isket is
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A A „„valvalóó vilviláágbangban”” teljesen autonteljesen autonóóm m 
robotnak a krobotnak a köövetkezvetkezőő adottsadottsáágokkal kell gokkal kell 
rendelkeznie:rendelkeznie:
-- kköörnyezetrrnyezetrőől vall valóó informinformáácicióószerzszerzééss
-- emberi beavatkozemberi beavatkozáás ns néélklküüli folyamatos li folyamatos 
munkavmunkavéégzgzééss
-- emberi segemberi segíítstséég ng néélklküüli helyvli helyvááltoztatltoztatáás A s A 
pontrpontróól B pontral B pontra
-- emberekre, temberekre, táárgyakra, sajrgyakra, sajáát magt magáára ra 
veszveszéélyes szitulyes szituáácicióók elkerk elkerüülléésese
-- sajsajáát maga megjavt maga megjavííttáása ksa küülslsőő
beavatkozbeavatkozáás ns néélklküüll
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AAz autonz autonóóm tanulm tanulááss

AAz autonz autonóóm tanulm tanuláás ks kéépesspesséégge e az az 
alaláábbiakbbbiakbóól tevl tevőődik dik öössze:ssze:
-- kküülslsőő segsegíítstséég/beavatkozg/beavatkozáás ns néélklküül tesz l tesz 
szert vagy tanul meg szert vagy tanul meg úújabb adottsjabb adottsáágokatgokat
-- a ka köörnyezet(rnyezet(ekek))enen alapulalapulóó stratstratéégigiáákat kat 
dolgoz ki, a mdolgoz ki, a máár meglr megléévvőőket ket úújabbakkal jabbakkal 
gazdaggazdagíítjatja
-- kküülslsőő segsegíítstséég/beavatkozg/beavatkozáás ns néélklküül l 
alkalmazkodik a kalkalmazkodik a köörnyezet(rnyezet(ekek))hezhez
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VezetVezetéék nk néélklküüli kommunikli kommunikáácicióó

A vezetA vezetéék nk néélklküüli technolli technolóógigiáák nk nöövelivelik k a a 
robotok mobilitrobotok mobilitáássáátt
A fA fúúzizióóval megvalval megvalóóssííthatthatóó ttáávjelenlvjelenléétt
eredmeredméényeknyekéént a robot kettnt a robot kettőős s 
üüzemmzemmóódbandban ((feladattfeladattóól l éés a s a 
kköörrüülmlméényektnyektőől fl füüggggőőenen) ) autonautonóóm mm móódondon
ééss ttáávvezvvezéérelve is mrelve is műűkköödhetdhet
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KKihihíívváássok:ok:
-- llááttáást, hallst, halláást, kommunikst, kommunikáácicióót t 
valvalóóssáághghűűen kivitelezen kivitelezőő interfinterféészsz
-- az interfaz interféészt a robottal integrszt a robottal integráállóó szoftver szoftver 
fejlesztfejlesztéésese
-- a robot a robot éés az interfs az interféész szinkronban sz szinkronban 
ttöörtrtéénnőő frissfrissííttéésese
-- problproblééma esetma esetéén a robotnak pontos n a robotnak pontos 
visszacsatolvisszacsatoláásokat kell szolgsokat kell szolgááltatnialtatnia
-- hibathibatűűrrőő vezetvezetéék nk néélklküüli kapcsolat li kapcsolat 
kidolgozkidolgozáásasa
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KooperativitKooperativitááss

Mobil robotok csoportosan, Mobil robotok csoportosan, multimulti--áágensgens
rendszerekkrendszerekkéént, rajintelligenciaszernt, rajintelligenciaszerűűen is en is 
kkéépesek feladatokat megoldanipesek feladatokat megoldani
EgyEgyüüttmttműűkkööddééssüüket mket méég g ááltalltaláában szigorban szigorúú
elelőőprogramozprogramozáással oldjssal oldjáák megk meg
CCééll: : a robotoknak maguknak kell a robotoknak maguknak kell 
megterveznimegtervezniüük k éés elds eldöönteninteniüük, mikk, mikéént nt 
hasznoshasznosíítjtjáák sajk sajáát t éés ts táársaik adottsrsaik adottsáágaitgait
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Szenzorok Szenzorok éés s aktuaktuáátoroktorok

A robotikA robotikáában fontos szerep jut az ban fontos szerep jut az 
autonautonóómimiáát fokozt fokozóó, a k, a köörnyezetbe valrnyezetbe valóó
„„bebeáágyazgyazóóddááss””--tt biztosbiztosííttóó rréészeknek:szeknek:
-- a ka köörnyezet rnyezet áállapotllapotáát detektt detektáállóó
szenzoroknakszenzoroknak
-- az az áállapoton mllapoton móódosdosííttóó, a robot , a robot 
mozgmozgáássáában kban köözremzreműűkkööddőő aktuaktuáátoroknaktoroknak
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Szenzorok (Szenzorok (éérzrzéékelkelőők)k)

HHáárom kategrom kategóóririáába sorolhatba sorolhatóókk ::
-- kköörnyezetirnyezeti: jelzik a robotnak, mi t: jelzik a robotnak, mi töörtrtéénik knik köörrüüllööttette::

a.) a.) ttáárgyrgyéérzrzéékelkelőők: a kk: a köörnyezet trnyezet táárgyainak elhelyezrgyainak elhelyezéésséét t 
éés forms formáájjáát hatt hatáározzrozzáák megk meg::

-- digitdigitáális kamerlis kameráák: specik: speciáális tlis táárgyakat lokalizrgyakat lokalizáálnaklnak
-- éérintrintőőéérzrzéékelkelőők: megk: megáállapllapíítjtjáák, hogy a robotnak k, hogy a robotnak 

milyen ermilyen erőőt kell kifejtenie egyt kell kifejtenie egy--egy speciegy speciáális pontonlis ponton
-- ttáávolsvolsáággéérzrzéékelkelőők: kk: küüllöönbnböözzőő mmóódszerekkel dszerekkel 

meghatmeghatáározzrozzáák a legkk a legköözelebbi tzelebbi táárgy trgy táávolsvolsáággáát egy adott t egy adott 
iriráánybannyban
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b.) b.) kköözegzegéérzrzéékelkelőők: a kk: a köörnyezet tulajdonsrnyezet tulajdonsáágait gait 
(h(hőőmméérsrsééklet, lklet, léégnyomgnyomáás, stb.) detekts, stb.) detektááljljáákk
-- visszacsatolvisszacsatolóó: az aktu: az aktuáátor kimenettor kimenetéét t 
megfigyelve, jelzik a robotnak, mit cselekszikmegfigyelve, jelzik a robotnak, mit cselekszik
-- kommunikkommunikáácicióóss: lehet: lehetőővvéé teszik, hogy ember teszik, hogy ember 
vagy szvagy száámmííttóóggéép p úúj informj informáácicióókkal lkkal láássa el a ssa el a 
robotot, robotot, éés viszonts viszont::

a.) a.) infravinfravöörröös adattovs adattováábbbbííttáási csatornsi csatornáákk
b.) b.) rráádidióófrekvencifrekvenciáás adattovs adattováábbbbííttáási csatornsi csatornáákk
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AktuAktuáátorok (beavatkoztorok (beavatkozóók)k)

A robotokba A robotokba ééppíített aktutett aktuáátorok a ktorok a köövetkezvetkezőő
ttíípuspusúúak lehetnek:ak lehetnek:
-- elektromos elektromos éés belss belsőőééggééssűű motorokmotorok
-- alakemlalakemléékezkezőő öötvtvöözetek (SMA, zetek (SMA, Shape Shape 
Memory AlloysMemory Alloys))
-- linelineááris mozgris mozgáássúú elektromelektromáágnesesekgnesesek
-- piezoelektromosakpiezoelektromosak
-- pneumatikosak/hidraulikusakpneumatikosak/hidraulikusak
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AlkalmazAlkalmazáásoksok

AAlkalmazlkalmazáási csoportsi csoportok:ok:
-- szolgszolgááltatltatáásban dolgozsban dolgozóó
-- otthoni egotthoni egéészsszsééggüügyi asszisztens gyi asszisztens éés s 

szszóórakoztatrakoztatóó/t/táársprspóótltlóó
-- ember szember száámmáára nehra nehééz terepen z terepen 

tevtevéékenykedkenykedőő robotokrobotok
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SzSzüüksksééges technolges technolóógiai giai 
elelőőfeltfeltéételektelek

mikroprocesszor technolmikroprocesszor technolóógiagia: a : a 
feladat megoldfeladat megoldáássáához szhoz szüüksksééges ges 
teljesteljesíítmtméényny
vezetvezetéék nk néélklküüli technolli technolóógiagia: a : a 
hháállóózatban tzatban töörtrtéénnőő mműűkkööddéés jobb s jobb 
feltfeltéételeinek megteremtteleinek megteremtéésese
kkéépfeldolgozpfeldolgozááss: a k: a köörnyezet rnyezet éérintrintéés s 
nnéélklküüli li éérzrzéékelkeléésséének, valamint nek, valamint 
megismermegismeréésséének knek kéépesspesséégege
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szszöövegveg-- éés beszs beszéédfelismerdfelismerééss: term: terméészetes szetes 
nyelvek feldolgoznyelvek feldolgozáása sa éés az ehhez szs az ehhez szüüksksééges ges 
fogalmi rendszerek hatfogalmi rendszerek hatéékony reprezentkony reprezentáácicióójaja
szenzorszenzor-- éés aktus aktuáátortechnoltortechnolóógiagia: megfelel: megfelelőő
mozgmozgááss-- éés egys egyééb b éérzrzéékelkeléés, tovs, továábbbbáá az emberi az emberi 
mozgmozgáás aprs apróólléékosskossáággáát megkt megköözelzelííttőő mozgmozgáás s 
kidolgozkidolgozáásasa
tanultanulóó algoritmusok, kalgoritmusok, köövetkeztetvetkeztetőőggéépekpek: : 
elfogadhatelfogadhatóóan gyors tanulan gyors tanuláás s éés ks köövetkeztetvetkeztetéés s 
megvalmegvalóóssííttáásasa
energiaellenergiaellááttááss: hat: hatéékonyskonysáág biztosg biztosííttáásasa
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TervgenerTervgeneráállááss

ÁÁllapottllapottéérr reprezentreprezentáácicióó
ProblProbléémama redukciredukcióó
ProblProbléémama dekompozicidekompozicióó
LogikaiLogikai reprezentreprezentáácicióó
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MegoldMegoldááss áállapottllapottéérr reprezentreprezentáácicióóvalval

ÁÁllapotokllapotok, , mműűveletekveletek meghatmeghatáároznakroznak egyegy
áállapotgrllapotgrááfotfot, benne , benne egyegy kezdkezdőő ééss egyegy
ccéélláállapotllapot

MegoldMegoldáásisi úútt elelőőáállllííttáásasa elelőőrere vagyvagy visszafelvisszafeléé
haladhaladóó kereskereséésselssel

-- visszalvisszalééppéésesses
-- grgrááfkeresfkeresééss

HeurisztikaHeurisztika
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MMűűveletekveletek leleíírráásasa

Minden Minden F(xF(x) ) mműűvelethezvelethez megadunkmegadunk egyegy
-- elelőőfeltfeltéételtel listlistáátt (P)(P)
-- ttöörlrléésisi listlistáátt (D)(D)
-- bbőővvííttéésisi listlistáátt (A)(A)

EgyEgy M M mműűveletvelet azaz F(xF(x) ) mműűveletvelet leleíírráássáánaknak
egyegy F(xF(x))∂∂ alappalappééldldáányanya ((∂∂ egyegy
helyetteshelyettesííttééss))
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RedukciRedukcióó a a tervgenertervgeneráálláásbansban

ÁÁllapotllapot redukredukáálláásasa::
-- KivKiváálasztunklasztunk egyegy megvalmegvalóóssíítandtandóó L L literliterááltlt
-- KeresKeresüünknk olyanolyan M=M=F(xF(x))∂∂ mműűveletetveletet, , amelyamely

bbőővvííttéésisi listlistáájjáánn ezez a a literliterááll szerepelszerepel
-- KiszKiszáámoljukmoljuk a a megelmegelőőzzőő áállapototllapotot::

-- vesszvesszüükk a a mmüüveletvelet elelőőfeltfeltéételteléétt (P)(P)
-- megvizsgmegvizsgááljukljuk, , hogyhogy a a ccéélláállapotllapot

literliterááljljáánaknak milyenmilyen formformáábanban kellkell jelenjelen
lennilenni a a megelmegelőőzzőő áállapotbanllapotban
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TervgenerTervgeneráállááss dekompozicidekompozicióóvalval

EgyEgy öösszetettsszetett L1 L1 …… LnLn ccééltlt ttéényeznyezőőnknkééntnt
((ccéélliterlliteráálonklonkééntnt) ) valvalóóssíítunktunk megmeg
EgyEgy L L literliterááll megvalmegvalóóssííttáásasa olyanolyan mműűvelettelvelettel
ttöörtrtééniknik, , amelyamely bbőővvííttéésisi listlistáájjáábanban ((megfelelmegfelelőő
vvááltozltozóó behelyettesbehelyettesííttééss mellettmellett)  )  szerepelszerepel azaz L. L. 
ÍÍgygy azaz L L literliterááll megvalmegvalóóssííttáássáátt visszavezetjvisszavezetjüükk a a 
mműűveletvelet elelőőfeltfeltéételtelééneknek ((rréészcszcééll) ) 
megvalmegvalóóssííttáássáárara
A A rréészcszcéélokatlokat úújrajra ééss úújrajra dekompondekomponááljukljuk, , amamíígg
olyanolyan literliteráálokhozlokhoz nemnem jutunkjutunk, , amelyekamelyek
teljesteljesüülneklnek a starta start--ban.ban.
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DekompoziciDekompozicióóss reprezentreprezentáácicióó

ProblProbléémama leleíírrááss: start : start --> > áállapotllapot
KiindulKiindulóó problprobléémama: start : start --> > ccééll
EgyszerEgyszerűű problprobléémama: start : start --> L, ha L > L, ha L elemeeleme stratstrat--naknak
OperOperáátoroktorok::

A start A start --> L1 > L1 …… LnLn visszavezethetvisszavezethetőő a start a start --> L1, > L1, 
……, start , start --> > LnLn problprobléémmáákrakra
A start A start --> L > L visszavezethetvisszavezethetőő a start a start --> P > P 
problprobléémmáárara, , aholahol M M olyanolyan mműűveletvelet, , hogyhogy L L elemeeleme
AA--naknak
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ALGORITMUSOKALGORITMUSOK

-- STRIPSSTRIPS
-- RSTRIPSRSTRIPS
-- DCOMPDCOMP
-- NONLINNONLIN
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STRIPSSTRIPS

A A kköövetkezvetkezőőkk hathatáározzrozzáákk meg:meg:
-- EgyEgy kezdetikezdeti áállapotllapot
-- CCééll áállapotokllapotok specifikspecifikáácicióójaja
-- ActionAction--ok ok halmazahalmaza, , amelyekamelyek mindegyikmindegyikéétt

meghatmeghatáározzrozzáákk azaz elelőőfeltfeltéételektelek
((melyeknekmelyeknek teljesteljesüülnilniüükk kellkell a a vvéégrehajtasgrehajtas
elelőőtttt) ) ééss azaz ututóófeltfeltéételektelek ((amelyekamelyek
bekbeköövetkeznekvetkeznek a a vvéégrehajtgrehajtááss ututáánn))
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MatematikailagMatematikailag: (P,O,I,G) : (P,O,I,G) nnéégyesgyes, , aholahol::
-- P a P a feltfeltéételektelek halmazahalmaza
-- O O azaz operoperáátoroktorok halmazahalmaza; ; mindenminden

operoperáátortor egyegy ((a,b,c,da,b,c,d) ) nnéégyesbgyesbőőll áállll;;
a,b,c,da,b,c,d: : feltfeltéételektelek halmazahalmaza

-- I a I a kezdetikezdeti áállapotllapot; I=; I=feltfeltéételektelek halmazahalmaza
amelyekamelyek amelyekamelyek igaznakigaznak vannakvannak
elfogadvaelfogadva ((azaz öösszessszes ttööbbibbi hamishamis))

-- G a G a ccééll áállapotllapot specifikspecifikáácicióójaja; (N,M) ; (N,M) 
ppáárosokbrosokbóóll ééppüüll felfel
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EgyEgy tervterv = = operoperáátoroknaktoroknak a a szekvenciszekvenciáájaja
amelyekamelyek vvéégrehajthatgrehajthatóókk úúgygy, , hogyhogy a a 
kezdetikezdeti áállapotbllapotbóóll a a ccééll áállapotballapotba jussunkjussunk
TervTerv = action= action--ok ok sorozatasorozata, , amelyekamelyek
sorrendbelisorrendbeli vvéégrehajtgrehajtáásasa a a kezdetikezdeti
áállapotbllapotbóóll olyanolyan áállapotballapotba viszvisz, , amelyamely
kielkieléégitigiti a a ccééll feltfeltéételeketteleket
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PPééldalda STRIP STRIP feladatrafeladatra

FeladatFeladat::
-- EgyEgy laklakáásbansban szobszobáákk: A, B, C, : A, B, C, ……
-- A A szobszobáábanban: : egyegy majommajom
-- B B szobszobáábanban: : egyegy banbanáánn (a (a plafononplafonon))
-- C C szobszobáábanban: : egyegy dobozdoboz
-- A A majomnakmajomnak szszüükskséégege van a van a dobozradobozra, , 

hogyhogy eleléérjerje a a banbanáántnt
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KezdetiKezdeti áállapotokllapotok: : At(AAt(A), ), Level(lowLevel(low), ), 
BoxAt(CBoxAt(C), ), BananasAt(BBananasAt(B))
CCééll áállapotllapot: : Have(BananasHave(Bananas))
ActionAction--ok:ok:

Move(XMove(X, Y), Y)
//move from X to Y //move from X to Y 
Preconditions:  Preconditions:  At(XAt(X), ), Level(lowLevel(low) ) 
PostconditionsPostconditions: not : not At(XAt(X), ), At(YAt(Y) ) 
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MoveBox(XMoveBox(X, Y), Y)
//move the box from X to Y //move the box from X to Y 
Preconditions: Preconditions: At(XAt(X), ), BoxAt(XBoxAt(X), ), Level(lowLevel(low))
PostconditionsPostconditions: : BoxAt(YBoxAt(Y), not ), not BoxAt(XBoxAt(X),),
At(YAt(Y), not ), not At(XAt(X))

ClimbUp(LocationClimbUp(Location))
//climb up on the box//climb up on the box
Preconditions: Preconditions: At(LocationAt(Location), ), BoxAt(LocationBoxAt(Location), ), 

Level(lowLevel(low), ), BananasAt(LocationBananasAt(Location))
PostconditionsPostconditions: : Level(highLevel(high), not ), not Level(lowLevel(low))
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ClimbDown(LocationClimbDown(Location) ) 
//climb down from the box//climb down from the box
Preconditions: Preconditions: At(LocationAt(Location), ), BoxAt(LocationBoxAt(Location), ), 

Level(highLevel(high) ) 
PostconditionsPostconditions: : Level(lowLevel(low), not ), not Level(highLevel(high))

TakeBananas(LocationTakeBananas(Location))
//take the bananas//take the bananas
Preconditions: Preconditions: At(LocationAt(Location), ), BananasAt(LocationBananasAt(Location), ), 

BoxAt(LocationBoxAt(Location), ), Level(highLevel(high) ) 
PostconditionPostcondition: : Have(bananasHave(bananas) ) 
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ForrForrááss

http://www.nhit.hu/data/101419/mobilrobhttp://www.nhit.hu/data/101419/mobilrob
otika3.2.docotika3.2.doc
http://www.mestersegesintelligencia.hu/http://www.mestersegesintelligencia.hu/
http://http://en.wikipedia.org/wiki/STRIPSen.wikipedia.org/wiki/STRIPS
http://people.inf.elte.hu/gt/mi/mi2.htmlhttp://people.inf.elte.hu/gt/mi/mi2.html

http://www.nhit.hu/data/101419/mobilrobotika3.2.doc
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