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1% Questao [1+1+0,5+1+1=4,5 valores]
Relativamente a algoritmos de pesquisa:
a) O trepa-colinas de inclinagdo maxima, baseia-se no trepa-colinas mas escolhe o melhor sucessor em
vez do primeiro que melhore. Compare estes dois algoritmos salientando as vantagens e desvantagens
de um em relacdo ao outro.
b) Em que situacdes falha o trepa-colinas? O trepa-colinas de inclinagdo maxima encontra sempre a
solu¢do? Como melhorar estes métodos de pesquisa de modo a ultrapassar alguns problemas?
¢) Quais as diferencas entre o recozimento simulado ("simulatede annealing") e o trepa-colinas?
d) Apresente exemplos onde o trepa-colinas e a pesquisa gulosa apresentam:

i - resultados semelhantes

ii - resultados diferentes
e) No problema dos canibais e missionarios, suponha que, ao reolvé-lo com o A*, o custo (g(n)) é o
namero de viagens ja realizadas pelo barco e a heuristica (h(n)) é metade do niumero de pessoas na
margem de origem. Esta heuristica ¢ monotonica?

2% Questao [1+1+1=3 valores]

Todas as macas sdo verdes ou amarelas. Nenhuma maca € azul. Se uma maga for amarela é saborosa.
Todas as pessoas gostam de magas saborosas. O Alcibiades € uma pessoa. A maga "golden" é
amarela.

a) Represente este conhecimento em logica de 1* ordem.

b) Usando os predicados que definiu, construa uma pergunta (ASK(...)) & base de conhecimento (KB)
para saber se o Alcibiades gosta de maga "golden".

¢) Apresente a resposta da base de conhecimento a pergunta da alinea anterior € mostre todos os passos
que a levam a dar essa resposta.

3? Questao [1+1,5+1,5=4 valores]
Considere um robd mével que conhece sempre as coordenadas do seu destino e as suas proprias ¢ tem
ainda um sensor de contacto que lhe permite detectar que tocou num obstaculo. Suponha que o plano
de movimentagao do robo é descrito do seguinte modo:
Passo 1: Segue em linha recta na direc¢do do destino até se dar uma das seguintes situagdes:
i - Chegou ao destino; para e termina o procedimento
ii - Encontrou um obstaculo e anota a localizacdo, L; vai para o passo 2
Passo 2: Vira a esquerda e contorna o obstaculo. Se chegar ao destino, para. Sendo, apds ter
contornado todo o obstaculo voltando a L, define um ponto de afastamento (o ponto do
contorno do obstaculo que fica mais proximo do destino). Contorna o obstaculo até L. Vai
para o passo 1.
a) Proponha um conjunto de predicados adequado a descri¢do do "mundo" do robd.
b) Defina os operadores STRIPS necessarios para realizar todas as operagdes do plano acima.
d) Analise o plano descrito e verifique se converge, ou seja, se o robd chega sempre ao destino.
Apresente situagdes em que o plano funciona e outras em que ndo funciona, se existirem.

4* Questao [1,5+1+1=3,5 valores]
Considere as seguintes probabilidades, relativas a 5 variaveis aleatorias:
P(A)=0,2 P(B)=0,4 P(CIA)=10,7 P(C|=-A)=0,1
P(D|AB)=0,2 P(D|A-B)=0,3 P(D|-AB)=0,4 P(D|-A-B)=0
P(E|B)=10,6 P(E|-B)=0,9
a) Seguindo o procedimento incremental para construgdo de redes Bayesianas, apresente primeiro a
ordenagdo mais adequada das variaveis e depois construa a respectiva rede e associe aos nds as
respectivas tabelas de probabilidade.
b) Considere que se verifica A ¢ =B. Qual é a probabilidade de D?
¢) Considere que se verifica =D e E. Qual ¢ a probabilidade de B?
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5% Questao [1+1+1+1+1=5 valores]
Considere o seguinte conjunto de clausulas (em que os nds hipdtese estio representados por
maitsculas):

— 7,

F—w;

G—x;

FH—;

XW—>;

Hzx—y,;

a) Determine os Nogoods
b) Determine o conjunto de interpretagdes
¢) Diga, justificando a sua resposta, se este conjunto de cldusulas é ou nio consistente.

d) Determine a etiqueta de cada um dos seguintes literais: X, w, y.
e) Determine a etiqueta de zAx.
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