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La planification classique est PSPACE-complète (Bylander, 1994).

Jeu du Baguenaudier à    anneaux (Lucas, 1882) :
            

              pair : au moins                                    actions

                    impair : au moins                                actions

Planification classique

Jeu du Baguenaudier à 5 anneaux
(Wu, 2011)
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Simplified Action Structures
Le formalisme         (Bäckström, 1992) a 2 particularités :

 Soit                            l’ensemble des variables d’état, chaque variable          a 
son propre domaine fini     . On définit également                         .

 Soit     l’ensemble des opérateurs, la définition de chaque opérateur      
comporte 3 conditions (                                                            ) telles que :

Soient     l’état initial et     l’état but, il existe 3 variantes du formalisme :
         :                                                
          :                            1 
           :

1 La variante          est introduite par Peter Jonsson en 1998.
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Simplified Action Structures
Exemple de l’éleveur de chèvres :






L’éleveur de chèvres de 
Red Dead Redemption II

Graphe d’opérateurs de l’éleveur de chèvres
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Restrictions syntaxiques
Christer Bäckström (1992) a imaginé 4 restrictions syntaxiques :

    :
    :
    :
    :

Résultats :
 Génération de plan minimal pour                    en                            (1992)
 Génération de plan quelconque pour                 en                   (1995)

Graphe d’opérateurs du 
Baguenaudier à 3 anneaux
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Problématique
Le problème de satisfiabilité booléenne d’une formule de Horn 
(conjonction de clauses comportant chacune au plus un littéral positif) 
nommé Horn-SAT est P-complet (Cook, 2010).

Peut-on facilement encoder un problème de planification exprimé 
dans l’un des fragments traitables du formalisme         en une 
instance du problème de satisfiabilité booléenne Horn-SAT ?

Exemple de clause 
de Horn stricte
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Codage Horn-SAT
On propose un Horn-renommage     pour le fragment                    :

 On note     le makespan.
                                    représente la valeur de la variable    à l’instant   .

 La formule de Horn est la conjonction des clauses de l’ensemble suivant :
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Qualité du plan
La minimalité du plan n’est pas garantie :

Ensemble de clauses requises :

C

A

D

EB C

A

D

E

B
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Problème concret
Invention d’un jeu de société, en cours de numérisation :

 Jeu de tactique…

 …à tours simultanés

Plateau de jeu

Exemple de plan
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Déplacements
Les mécanismes de combat mettent l’accent sur le positionnement des 
unités. Or, il existe deux manières de modéliser un déplacement :





COMPIÈGNE

DIJON
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Déplacements
Est-il possible d’encoder un problème                   en une instance de 
Horn-SAT ?

Cartographie de la complexité du 
problème de planification avec            

(Bäckström, 1995)
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Déplacements
Peut-on facilement encoder un problème                   en une instance de 
Horn-SAT ?

                                                      indique si    vaut    à l’instant   .

 La formule à satisfaire est la conjonction des clauses de l’ensemble suivant :
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Brouillard de guerre
Peut-on facilement encoder un problème                       en une instance 
de Horn-SAT ?

                                                           indique si    vaut    à l’instant   .

 La formule à satisfaire est la conjonction des clauses de l’ensemble suivant :
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