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function POP(iniziale, obiettivo, operatory) returns piano

plano COSTRU[SCi—PIANO~MINIMALE(fniziale, obiettivo)

loop do
if SoLuzIoNEY( ptano) then return ptano
Shecessita, CF—SELEZIONA-SOTTOBIETTIVO( piano) { BRECLMND . Non M&&wun.)
SCEGLI-OPERATORE( piano, OPeratori, Snecessita, ) (NYOVO € G A NEL Pare)
RISOLVI-MINACCE( plano)

end

function SELEZIONA-S OTTOBIETTIVO(piano) returns Snece”;ta, c

scegli un passo Shecessita del Piano da PASsi( piano)
con precondizione c che non sja Stata raggiunta
return Sn.eceasita y C

procedure S(;EGLI-OPERATORE(piano, operatort, Specessita, C)

_choose un passo S, ggiungi da operatori o PASSI(piano) che abbia ¢ come effetto
if non ¢’¢ un tale passo then fail
aggiungi la relazione causale Saggiungi -2y S, & RELAZIONI( piano)
aggiungi il vincolo dj ordinamento Sagg,-ungg % Suersssing 16 ORDINAMENTI( plano)
if Saggiungi & un nuovo Passo aggiunto proveniente da operatori then
aggiungi Saggiungs a PASSI( piano)
aggiungi I'niziq — Saggiungi = Finisci a ORDINAMENTI( plano)

procedure RisoLvi-M INACCE(piano)

for each Spn; 0 ceia che minaccia un legame Si -$4 S;in RELAZIONI( piano) do
choose tra
__.—"__E-* . - . -
Retrocessione: Agglungl Smgnacciq < 5;a ORDINAMENTI( piano)
Promozione: Aggiungi S; =< Sminsesia 4 ORDINAMENTI( piano)
if not Consi ] i
f not Cons STENTE( piano) then fai]

end
i

L Figura 11.13 L'algoritmo dj pianificazione con ordinamento parziale, POP,
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