Modeling Case-based
Planning for Repairing
Reasoning Failures

Susan Fox and David B. Leake



Agenda

1. Motivasjon
2. ROBBIE

3. Eksempel
4. Resultater
5. Konklusjon



Motivasjon

e Lzere ny kunnskap og nye mater a resonnere pa
e Overfgrbarhet vs spesifisitet
e Hvilken kunnskap trengs for a kunne oppna dette.



ROBBIE

e Et planleggingsystem

e Bestar av to(tre) deler:
o Et case-based planning system
o Et introspektivt laeringsystem
o En simulator
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Figure 1: ROBBIE Architecture




ROBBIE - Prosess

1. Den finner den best matchende casen i databasen sin.
2. Den tilpasser den beste matchen.
3. Den forsgker a utfare den tilpassede casen

Prosessen blir overvaket av det introspektive systemet.



ROBBIE - Introspektiv analyse

e Benytter en modell av den underliggende
planleggingsprosessen.

e Ser bare pa de relevante aspektene.

e \Ved deteksjon av feil vil hele prosessen blir undersakt.

e Kan reagere bade pa katastrofiske feil og "skjulte" feil.

e Hvis den finner en arsak vilden bli forsgkt reparert for a
unnga samme feil i fremtiden.



Retriever:

abstract
Retriever will find a case

seq ) Retriever will output a valid case

seq
Adaptor:
abstract
Adaptor will get an adaptable case
seq
Adaptation will succeed -
¥4 Adaptor will produce an executable case
spec/pbstr
spec/abst mid-level

Adaptor will produce a complete case

specific
Adaptor will complete in less than N step

Figure 2: Sample Assertions



ROBBIE - Introspektiv analyse

e Fordeler med en hierarisk modell
o De minst spesifike pastandene er gjenbrukbare
o Kan brukes til a guide analysen til den riktige
komponenten uten a ga i dybden far det er ngdvendig.
o Med mer spesifike pastander kan man utfgre bedre
reparasjoner.

| paperet sier de at modellen som ble brukt i ROBBIE ikke var
helt ferdig.



Eksempel

Skal forsgke a laere en ny mate a indeksere features som kan
brukes til & sammenligne planer.
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Figure 3: Map of simulated world

Plan A:

¢ Turn south

Move south to south side of Birch
Turn west

Move west to L2

Plan B:

e Turn east
e MoveeasttoL3

Figure 4: Plans in memory




Eksempel

Problem: Skal komme seg fra L4 til L2
Best matchende case: L1 til L2

Before execution:

e Turn south

e Move south to south side of Birch
e Turn west

e Move west to L2

After execution:

e Turn west
e Move west to L2

Figure 5: Plan C before and after execution
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Figure 3: Map of simulated world




Eksempel

e Ingen feil ble detektert under tilpassing.

e Et bortkasta trinn i planen ble eliminiert under utfgring av
planen.

e Dette vil fgre til at en introspektiv analyse blir utfart ved
lagring av den utfarte planen.

e Den nye planen blir sammenlignet med de ekistererende
planene.

e Plan B ligner mer enn Plan A.



Eksempel

e Gjennom analyse vil ROBBIE finne ut at pastanden om at
"retrival will operate successfully" ikke stemmer.

e Naermere analyse vil vise at "the index will select the closest
case" ikke stemmer.

e Enda grundigere analyse vil vise at "the index will include all
the relevant features to retrive the closest case" ikke
stemmer.

e En ny feature blir oppdaget: "moving straight along an
east/west street".

e Reparasjon er utfart.



Resultater

e ROBBIE kan handere flere problemer med introspektiv
analyse og laering enn den kan uten.

e Reindeksering av case-basen etter en reparasjon farte til at
ROBBIE sa pa feerre irrelevante cases.



Konklusjon

e Tradeoff mellom overfgrbarhet og spesifisitet
e ROBBIE har gitt gkt kunnskap om hvilken kunnskap som
trengs for a modellere et case-based planning system.
e Evaluering av ROBBIE med bade fokus pa bade kvantitativ
og kvalitativ forbedring.
o Dette vil forfatterne jobbe mer med



