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Prêmio de Menção Honrosa no ICAPS
2024
Recentemente,  anunciou que a demonstração de sistema,
intitulada "Simulando o domínio de planejamento de
robótica com PDSim e ROS (Robot Operating System)".

Conferência Internacional sobre Planejamento e
Programação Automatizados (ICAPS), é o principal fórum
para pesquisadores e profissionais em planejamento e
programação. A demonstração mostrou a integração do
PDSim com o ROS e como usá-lo como um gêmeo digital
para problemas de planejamento de domínio de robótica
do mundo real.

Destaque
do Ano
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ItSimple

O que é?
É um projeto de pesquisa dedicado ao estudo de um processo de projeto
para apoiar as fases de concepção de modelos de planejamento da vida
real.

Por que?
PDDL é uma linguagem de entrada amplamente utilizada na comunidade
de pesquisa de planejamento de IA. Entretanto, não é intuitivo para
especialistas que não são de planejamento ou especialistas de domínio
formular problemas

Como?
traduz todo o modelo descrito em UML para uma representação PDDL pronta
para o solucionador. Os planos de diferentes planejadores podem então ser
simulados e avaliados usando ferramentas de validação. A estrutura e os
tradutores do itSIMPLE reduzem a lacuna entre os aplicativos de
planejamento reais, que raramente são representados diretamente no PDDL,
e os planejadores de IA de última geração
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Sistema para Planejamento de
Robôs - Jedai

Fácil Uso por Conta
da Interface

Simples

Algoritmo de Erros
e Linguagem

Natural 

1- Selecionar um dóminio e uma
tarefa associados

2- O úsuario monta um plano
apartir da programação em

blocos.
3- O jedai valida esse plano, e se

tiver algum erro o algoritmo
identifica e o Jedai tradução a

explicação para linguagem
natural

4-Executar



Jedai

Automated Task
Motion Planning

Markov Decision Processes



Um sistema leve que usa uma
abordagem direta para modelar um
domínio de planejamento.Visual

Design
of
Planning
Domains

Fornece uma interface gráfica de
usuário para descrição de domínios e
problemas de planejamento.

Os usuários não precisam estar
familiarizados com a sintaxe PDDL. 



Visual Design of
Planning Domains



Interface gráfica para
planejamento com objetos - GIPO

O G.I.P.O incorpora a visão centrada em objetos, resultando em uma série de benefícios geralmente associados
aos métodos orientados a objetos em outros campos da engenharia de software, como métodos de
desenvolvimento altamente visuais, reutilização de código, e desenvolvimento eficiente e confiável

A experiência com o uso do GIPO no ensino indica que ele simplifica a tarefa de compreender a
estrutura de domínios de planejamento existentes e a tarefa de criar e validar novas definições de
domínio

Em resumo, a interface G.I.P.O. torna o processo de planejamento e
modelagem de objetos mais visual e intuitivo, possibilitando uma interação
mais eficaz e produtiva com os dados e informações do sistema.



Interface gráfica para planejamento
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Constantes pesquisas para
melhoria da usabilidade 

Função e Sistema Cenas e Objetos em 3D

Iniciantes, Pesquisadores e
Profissionais 

Parser em PDDL, Planejador,
compilador, solucionador SAT

Logic Planning System
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Funcionamento
do 
PDSim

Arquitetura do Sistema
Frontend e Backend



Funcionamento
do 
PDSim

Representação de
Conhecimento e Conversão de
Modelos de Planejamento



Funcionamento
do 
PDSim

Integração entre C# e
Animação
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Teste do PDSim
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