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Introducao

Impulsionado pela automacao de tarefas complexas em areas como robotica e logistica, Planejamento
Automatizado € um dos principais topicos da Inteligéncia Artificial envolvendo conhecimento da

interseccao de trés importantes areas: busca, prova de teoremas e teoria de controle. A principal = o dades

Figura 1. Processo de Avaliacao

, . ’ ’ . o~ Ponto inicial e final
caracteristica desta area € o uso de uma linguagem formal de definicao de problemas, por exemplo
a linguagem PDDL (Planning Domain Definition Language), que permite a construcao de sistemas

Uma acao ou
funcéo

< Decisicao
Uma questéo a ser

respondida

de planejamento automatizados capazes de resolver qualquer problema descrito nessa linguagem. _ espondide.
Variagdes de problemas de planejamento podem ser: deterministico, ndo-deterministico, probabilistico Sim‘a"d“]ao v o st
e de multi-agentes, cada uma com desafios especificos.

PDDL - A linguagem padrao PDDL do dominio mundo dos blocos

para entrada ou
(define (domain blocks-domain)

saida
(:requirements :non-deterministic :equality :typing)

A linguagem PDDL e uma evolucao da (types block)

|inguagem STR| PS Criada NOS anos 70 (:predicates (holding ?b - block) (emptyhand) (on-table ¢b - block) (on ?b1 ?b2 - block)
(clear ?b - block))

e descreve problemas em dois pacotes: | (action pick-up F W
; : ~ :parameters (¢b1 ?b2 - block)
(1) o dominio de aplicagao, como por precondition (and (not (= ?b1 ?b2)) (emptyhand) (clear ?b1) (on ?b1 7b2))
exemplo o dominiodo Mundo dos Blocos, :e(ffect f
i _ oneo
em termos dos simbolos de pred|CadOS, (and (holding ?b1) (clear ?b2) (not (emptyhand)) (not (clear ?b1)) (not (on ¢bl ?b2)))

proposigﬁes e ObjetOS usados para (and (clear ¢b2) (on-table ?b1) (not (on ¢bl ?b2))))
)

descrever estados do ambiente e as (:action pick-up-from-table
:parameters (¢b - block)

a(}ﬁeS que modificam os eStadOS; € (2) :precondition (and (emptyhand) (clear ?b) (on-table b))

a tarefa de p| an ejam ento em termos .effect (oneof (and) (and (holding ?b) (not (emptyhand)) (not (on-table ¢b))))
)

de estado Inicial e metas para serem (raction put-on-block

:parameters (¢b1 ?b2 - block) sim gsfultgq
aICan(}adaS " :precondition (and (holding ?b1) (clear ?b2)) ustatorigs:

Objetivo
O objetivo deste trabalho € desenvolver uma plataforma integrada para automatizar a avaliacao de Tabela 1. Dominios e Problemas
sistemas de planejamento automatizado em um conjunto de dominios e problemas de planejamento, [Dom. Prob.  Dom. Prob.
possibilitando aos usudarios agendar, executar e analisar experimentos de maneira reprodutivel. |acrobatics 8 Islands 60
A plataforma permitird a gestdo centralizada de dominios e problemas predefinidos, garantindo  Peam-walk 11 miner | 01
consisténcia no processo de avaliacdo de sistemas de planejamento. blocksworld S/ jgrectangie-tireworld 30
rectangle-tireworld-
Proposta blocksworld-2 16 noghost 30
S o _ | blocksworld-new 51  st_blocksworld 30
Uma das principais dificuldades na avaliagao de um conjunto de planejadores em um lote de problemas, | .nain-of-rooms 10 st first_responders 75
considerando um conjunto de metricas de interesse, esta na selegao do(s) planejador(es), selegao |ygors 15 st tires 14
do(s) dominio(s) e problema(s), associacdo de metricas diferentes por planejador, visualizacdo € |earth-observation 40  tidyup-mdp 10
gerenciamento do historico de resultados. Associados a iIsso, na execucgao dos experimentos, existe | elevators 16 tireworld 16
a preocupacao com o controle maximo do tempo permitido por problema, limite de memaoria e o uso |ex-blocksworld 15 tireworld-spiky 11
de ambientes virtuais (Docker) para criar ambientes reprodutiveis e isolados. first-responders 101 tireworld-truck 74
| | | | N forest 90  triangle-tireworld 42
A plataforma Planalyzing € projetada para automatizar a avaliagao de planejadores, permitindo que | syrest-new 100 zenotravel 16
os usuarios realizem o agendamento, a execugao e a analise de experimentos de forma reprodutivel Grafico 1. Comparagido de Tempo
Planalyzing - Interface web em um conjunto de dominios e R B ey
| a8 problemas conforme a Tabela 1 e T TR, S S o
. . . mli_... *r'.v:> : ><>< ,’ngx v : sil':::ljmus
O processo descrito na Figura 1. 3= IR S &X
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I Essaabordagem otimiza o processo | : T o % e
= S o %o v ,/' ><><>< ;
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repetitivas e reduzindo os esforgos | = & %7 :
Dominios e Problemas Planejadores Experimentos Resultados . . . 750 ,ﬁ.‘fﬁ' 5: X%y ><>< . ® E
Gerenciar dominios e Adicionar, versionar, incluir Agendar experimentos Analisar resultados manuais. A Mmagem a esquerda oy e fee v
conjuntos de problemas meétricas personalizadas combinando planejadores, combinando experimentos . . "@; f{iﬁ%ﬁ' hany &%x yo Yt ;
por expressées regulares dominios e problemas apresenta a Interface utilizada peIO - ﬁ%;ﬁg}%% i v V .
a— o pesquisador para Interagir com a SR o
plataforma.
175 Planners
Resultados =
Para avaliar a plataforma, foi submetido a analise o planejador PACTL-Sym, um planejador simbdlico, | _

- pactlsym

que implementa a semantica da logica a-CTL para planejamento totalmente observavel e nao-
deterministico (FOND). Para avaliar o tempo na resolucao dos problemas, € apresentado um grafico
de dispersao (Grafico 1) que mostra o tempo de execucao do PACTL-Sym em comparacao com outros
planejadores considerando todos os problemas da Tabela 1. Qualquer ponto abaixo da linha x =y

=
&
o

Coverage

representa uma melhoria do PACTL-Sym. O Gréfico 2, mostra a cobertura normalizada alcancada | ~ /,./ -
em funcao do tempo para cada um dos planejadores, em uma escala log no eixo x. Nesse contexto,
a cobertura € a proporcao de problemas resolvidos com sucesso. et
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