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Sobre a competicao que participou:

A Competicao Internacional de Planejamento é uma
competicao cientifica voltada para avaliar e comparar o
desempenho de algoritmos de planejamento automatico.

O dominio Scanalyzer 3D foi um dos dominios de
planejamento usados na sétima Competicao Internacional de
Planejamento (IPC-7) em 2011. Se destacou como um dos
dominios mais complexos da competicao.



Sobre os autores:

Dr. Malte Helmert: Hauke Lasinger:

e Especialidade em resolucao *

de problemas e
planejamento automatizado

Profissional de uma empresa alema
especializada em solucoes de fenotipagem
automatizada e analise de dados para
pesquisa cientifica e agricultura.



Sobre os autores: Qual a motivacao do
dominio existir

Ajudar a movimentar plantas em smart
greenhouses (estufas inteligentes).

Devido ao espaco limitado e para
diminuir custos, é necessario utilizar
esteiras longas invés de varias mais
curtas.




Sobre os autores: Qual a motivacao do
dominio existir

Outradificuldade é a
necessidade de colocar o
maximo de plantas possivel
nas esteiras, o que significa
muitas movimentacoes de
varias plantas ao mesmo
tempo.




Sobre os autores: Qual a motivacao do
dominio existir

As smart greenhouses podem ser muito grandes. A exemplo disso,
na Universidade de Adelaide existem esteiras de mais de 1km de
extensao e feitas para passar mais de 2400 plantas diariamente.




Sobre os autores: Qual a motivacao do
dominio existir

Em resumo, o dominio Scanalyzer existe para:

1. Aumentar a eficiéncia na coleta de dados
fenotipicos em estufas.

2. Facilitar a automacao de processos logisticos
complexos.

3. Proporcionar um campo de pesquisa para o
desenvolvimento de algoritmos de planejamento
que podem ser aplicados em contextos reais.



Do que o dominio se trata

e Analise critica sobre o dominio e o conjunto de problemas

o
—) T

O dominio trata sobre a Logistica
de Estufa e como organizar o
transporte de plantas em esteiras

Para serem enviadas para analise
fenotipica e serem retornadas a -
um local determinado




Do que o dominio se trata

Rotacao (rotate)

-Plantas sao separadas em grupos em
cada esteira

-As plantas de um grupo nao podem ser
separadas

Rotagdo com analise
(rotate-and-analyze)

-2 tipos de_movimentos estdo disponiveis :

Rotacao - Grupo troca de posicao

Rotacao com analise - Grupo troca de
posicao passando por uma maquina de analise



Do que o dominio se trata

O dominio admite a subdivisao
dos grupos, porém nao trata de
divisoes individuais das plantas

O dominio conta também com um
sistema de custo de acoes para a
otimizacao do problema




Ferramenta de apoio

Planimation

Quickly build an visualisation animation form problem or
VFG file shows the plan and subplan for each problem.

I N T

Build visualisation from Build visualisation from Source document and Demo File for

problem VFG user manual visualisation

EXPLORE EXPLORE EXPLORE EXPLORE




Predicado 4:
existe um
cicloentre
quatro
esteiras s1,
s2,s3es4

<

Explicacao dos Predicados

» Nome do Dominio:

(define (domain scanalyzer3d)

scanalyzer3d

(:requirements :typing :action-costs)

(:types segment car - object)
(:predicates (on ?c - car ?s - segment)

(analyzed ?c - car)
(CYCLE-2 ?sl1l 7s2 - segment)

(CYCLE-2-WITH-ANALYSIS ?sl ?

Predicado 5:
existe um ciclo
com andlise
entre duas
esteirassles2

(CYCLE-U-WITH-ANALYSIS ?7sl1 ?
(:functions (total-cost) - number)

Predicado 6: existe um
ciclo com andlise entre

[ (CYCLE-U4 ?sl ?s2 ?s3 ?sl - slegment) N

s2 — segment)
s2 ?7s3 PsU - segment))

Predicado 3: existe um

~ quatro esteiras s1,s2,
s3esd

L >

ciclo entre duas esteiras
sles2

Requisitos:
tipagem (quais
os tipos) e
custo de acoes
(especifica que
cada acao
possui um valor
de custo)

Tipos: esteira
(s) e carro(c)

Predicado 1: um
carrocestaem
uma esteira s

Predicado 2: um
carro c foi
analisado



Agéo de Anélise 2 Nome da Acio: analyze-2

uma analise envolvendo 2
pares de esteiras e carros

(:action analyze-2

:parameters (?sl ?s2 - segment ?cl ?c2 - car) Parametros: duas esteiras

\/

:precondition (and (CYCLE-2-WITH-ANALYSIS ?s1 ?s2)__  Sles2edoiscarrosclec2
(on ?cl ?sl1)
(on ?c2 ?s2) Pré condicio: existe um ciclo
) com andlise entresl es2
:effect (and (not (on ?cl ?7s1))
(not (on ?c2 ?s2)) L+ Eocarroclestanaesteirasl
—on ?cl ?7s2) - 5 est3 teira s2
Efeito: o _Con 7¢2 2s1) » Eocarroc2estanaesteiras
carrocl nio (analyzed ?cl)
esta mais na ) (increase (total-cost) 3) ., Eocarroclfoianalisado
esteirasl )
! . Eocusto total foi
E ocarroc2nao esta E g carro c1 agora esta E ocarroc2 agora incrementado em 3

mais na esteiras2 na esteira s2 estd naesteirasl



Acao de Anadlise 4

(:action analyze-i

:parameters (?sl ?s2 ?s3 ?slU - segment ?cl ?c2 ?c3 ?cl - car) ——
:precondition (and (CYCLE-U-WITH-ANALYSIS ?sl ?s2 ?s3 ?sl)

(on ?cl

(on ?7c2

(on ?c3

(on ?cu
)

:effect (and (not (on ?cl
(not (on ?c2
(not (on ?c3
(not (on ?cu
(on ?cl ?su)
(on ?c2 ?s1)
(on ?c3 ?s2)
(on ?cld ?s3)
(analyzed ?cl

(increase (total-cost) 3)

Nome da Acao: analyze-4
uma analise envolvendo 4 pares de esteiras e carros

?sl)
?s2)
?s3)
?sl)

?s1))
?s2))
?s3))
?sl))

Parametros: quatro esteiras s1,
— ° s2,s3esdequatrocarroscl,c2,
c3ec4

Pré condicao: existe um ciclo
com analise entre as esteiras
s1,s2,s3es4

)

“Eocarroclestdnaesteirasl
E o carroc2 esta naesteiras2
E o carroc3 esta naesteiras3
E o carro c4 esta na esteiras4

Efeito: o carro c1 nao esta mais na esteirasi
E o carro c2 ndo esta mais na esteiras2

E carro c3 nao estad mais na esteira s3

E o carro c4 ndo esta mais na esteira s4

E ocarrocl agora estd na esteira s4

E o carroc2 agoraestda naesteirasil

E o carro c3 agora esta na esteiras2

E o carro c4 agora esta na esteiras3

E o carrocl foi analisado

E o custo total foi incrementado em 3



Acao de Rotacao 2

Nome da acao: rotate-2
uma rotacao envolvendo dois pares de

esteiras e carros

>

(:action rotate-2
:parameters (?sl ?s2 - segment ?cl ?c2 - car) |

:precondition (and (CYCLE-2 ?sl ?s2) Parametros: duas esteirassles2e
(on ?cl ?s1) doiscarrosclec2
(on ?c2 ?s2)
:effect (and (nc))t (on ?cl ?s1)) Pré condicao: existe um ciclo
(not (on ?c2 ?s2)) _ entre as esteirassles?2
(on ?cl ?s2) E ocarrocl estd naesteirasil
(on ?c2 ?sl) E ocarroc2 estd na esteiras2

(increase (total-cost) 1)

Efeito: o carro c1 nao esta mais na esteirasi
E o carro c2 nao esta mais na esteira s2
» Eocarrocl agoraesta naesteiras2
E ocarroc2 agoraestda naesteirasil
E o custo total foi incrementadoem 1




Nome da acao :rotate-4

Agéo de ROtagéo 4 uma rotacao envolvendo quatro

> pares de esteiras e carros

Pardmetros: quatro esteirassi,

\/

(:action rotate-u ] s2,s3 e s4 e quatro carroscl,
:parameters (?sl ?s2 ?s3 ?sl - segment ?cl ?c2 ?c3 ?cl - car) c2,c3ecd
:precondition (and (CYCLE-4 ?sl ?s2 ?s3 ?sl) ; o~ . .
Con ?cl ?s1) Pré condicao: existe um ciclo
(on 7c2 2s2) entre as esteirassi,s2,s3 es4
(on ?c3 7s3) | ~ Eocarroclestanaesteirasl
(on ?cl ?su) E o carroc2 esta naesteiras2
) E o carro c3 estd na esteiras3
:effect (and (not (on ?cl ?s1)) E o carro c4 esta na esteira s4
(not (on ?c2 7s2))
(not (on ?c3 ?s3)) Efeito: o carro c1 nio esta mais na esteira sl

(not (on ?cu ?suU))

(on ?cl ?su)

(on ?c2 ?s1) g
(on ?c¢3 ?s2)

E o carro c2 nao esta mais na esteira s2
E o carro c3 nao esta mais na esteira s3
E o carro c4 nao esta mais na esteira s4

Con ?cti 2s3) E o carrocl agoraesta naesteiras4

(increase (total-cost) 1) E o carro c2 agora esta na esteirasl

) E o carro c3 agora esta na esteira s2

) E o carro c4 agora esta na esteiras3

E o custo total foi incrementadoem 1



CUSTOS de cada acao

(:functions (total-cost) - number)

:function - permite total-cost - variavel
definir uma variavel que armazena o valor
gue armazena de cada acio

valores numéricos



Custos de cada acao

Acoes: analyze-2 e analyze-4

(:action analyze-2 (:action analyze-4
:parameters (?sl ?s2 - segment ?cl ?c2 - car) :parameters (?s1 ?s2 ?s3 ?s4 - segment ?cl ?c2 ?c3 ?c4 - car)
:precondition (and (CYCLE-2-WITH-ANALYSIS ?s1 ?s2) :precondition (and (CYCLE-4-WITH-ANALYSIS ?sl1 ?s2 ?s3 ?s4)
(on ?c1 ?s1) (on ?c1 ?s1)

?c2 ?s2)
?c2 ?s2 (on 2c
o s2) (on ?c3 ?s3)

) 2ca ?
:effect (and (not (on ?cl ?s1)) ) (on Ecd p=4)

(not (on ?c2 ?s2)) :effect (and (not (on ?cl ?s1))
(on ?cl1 ?s2) (not (on ?c2 ?s2))

(on ?c2 ?s1) (not (on 2c3 ?s3))
(analyzed ?c1) (not (on ?c4 ?s4))
(increase (total-cost) 3) (on ?c1 ?s4)

(on ?c2 ?s1)

(on ?c3 ?s2)

(on ?c4 ?s3)

(analyzed ?c1)

(increase (total-cost) 3)

Custo: +3



Tabela de execucao dos problemas disponiveis

fast-downward Solugédo(Cost)
Planejador Te mas in

Instancias OPTIMAL(OPT)
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configuracao

\ Numero de solucoes encontradas em cada

Optimal (OPT): 13/30
Satisficing (SAT): 1/30
Agile (AGL): 30/30



Performance por Custo

Custos em diferentes configuracoes - Fast Downward
== OPTIMAL(OPT) == SATISFICING(SAT) AGILE(AGL)

150

e
o
e
-
<r
=
}—_
o
o

o
o

L~

0




