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Speciticacion

Taxonomia de Agentes

Manager

® Controla el estado del juego:

® Mantiene la informacion de todos los objetos y la envia al
visualizador

B Gestion de la logica del juego
® Gestion del ciclo de vida
® Coordinacion y gestion de los servicios de los agentes
® Estado actual del juego

® Atencion de peticiones de los agentes que tienen que ver
con el entorno (disparar, mirar,...)

® Estadisticas

e o Y
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Speciticacion

Taxonomia de Agentes

B Hay definidos tres tipos de roles:
. acude a dar apoyo -- CallForBackup CFB
. acude a curar -- CallForMedic CFM
. acude a dar municion -- CallForAmmo CFA

B Un agE o esupv.dsic gt 1ajgomas. CJGomasAgent
o esupw dsic gh ta jgomas. CHasicTroop
toda la pi. C5ic. 81t Jgomas —
o esupw.dsic. gt 1ajgomas. CTroop
o esupv.dsic gt 1ajgomas. CHieldOps
- o esupv.dsic.gh 1ajgomas. Chledic
Cada r o esupv.dsic gt 1ajgomas. CSoldier
ofrece o esupv.daic.gh 1a jgomas. Chlanager o
UNn con o ES.Llp'J.dSiC.gﬁ_ii.i.jg{?H'.laS..CPﬂfk1 e
; o esupwv.dsic gt 1ajgomas. CAmmoPack
m eJ ora o esupv.dsic gh iajgomas. ChledicPack
o esupwv.dsic gi 1ajgomas. COlgPack
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Speciticacion

Taxonomia de Agentes

B Hay definidos tres tipos de roles:
. acude a dar apoyo -- CallForBackup CFB
. acude a curar -- CallForMedic CFM
. acude a dar municion -- CallForAmmo CFA

® Un agente asume un unico rol durante
toda la partida

B Cada rol tiene unas caracteristicas y
ofrece unos determinados servicios. Dispone de
un comportamiento basico que el usuario puede
mejorar.
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Speciticacion

Taxonomia de Agentes

CJGomasAgent

package Classes;
public abstract class CJGomasAgent extends jade.core.Agent

{ u

/[ Campos
/

protected int m_ID;

protected java.util.List m_ServiceList;
11

I/l Constructores

/l

public void CJGomasAgent() {. . . }

Il
/| Metodos
Il

protected final void AddService(Classes.CService paraml) {...}
protected void setup() {. . . }
protected void takeDown() {. . . }
private final void RegisterDF() {. . . }
private final void DeregisterDF() {. . .

} i B s
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Speciticacion

CBasicTroop

package Classes;
public abstract class CBasicTroop extends Classes.CJGomasAgent

{

/[ Campos
Il

protected java.util.Hashtable m_TaskList;
protected Classes.CTask m_CurrentTask;
protected int|| m_TaskPriority;

private int m_iHealth , m_iPower , m_IAmmo;
protected boolean m_bFighting , m_bEscaping;
protected java.lang.String m_sMedicService , m_sAmmoService , m_sBackupService;
1l

I/l Constructoras

I/l Métodos
I

private final void Launch_MedicAmmo_RequestBehaviour() { . ..}
private final void Launch_FSM_Behaviour() { ...}

protected final int Move() { ...}

protected final int GetHealth() { . . . }

private final void IncHealth(int paraml) { ...}

protected final void AddServiceType(java.lang.String param1) {. ..}
protected final void AddTask(int param1, jade.core.AlID param2, java.lang.String param3) {. ..}
protected final void Look(){ . ..}

protected final boolean Shot(int paraml) { ...}
protected final boolean HaveAgentToShot() {...}
protected void CallForMedic() { ...}

protected void CallForAmmo() { . . .}

protected void CallForBackup() { . .. i CT

= 14
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Taxonomia de Agentes
Tareas

Bucle de Ejecucién
Comunicaciones

CBasicTroop

Interfaz (API)

package Classes;

public abstract class CBasicTroop extends Classes.CJGomasAgent
/
/| Campos

{ /
1 |
protected java.util.Hashtable m_TaskList;
protected Classes.CTask m_CurrentTask;

/*

* Request for medicine.

* This method sends a <b> FIPA REQUEST </b> message to all agents who offers
* the <tt> m_sMedicService </tt> service.

* The content of message is: <tt> (x,y, z) ( health ) </tt>.

* Variable <tt> m_iMedicsCount </tt> is updated.

protected void CallForMedic() {...

protected tinal boolean HaveAgentToShot(){ . . . }
protected void CallForMedic() { ...}
protected void CallForAmmo(){ ...}

protected void CallForBackup() { . ..
} [CGILITT = 15
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Speciticacion

CSoldier

package Classes;

public cIass.@I@xtends Classes.CTroop
{ 1

/l Campos

Il

/I Constructoras

I/

public void CSoldier() {. ..}

I

I/l Métodos

I/
___protected void setup(Q{. ..}
protected void SetUpPriorities(){ . . . }
private final void Launch_CFB_ResponderBehaviour(){ . ..}
protected boolean checkBackupAction(java.lang.String paraml) {. . . }
private final boolean performBackupAction() { . . . }

}

SGLL 16
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/**

* Definition of priorities for each kind of task.
* This method can be implemented in CTroop's derived classes to define the task's

* priorities in agreement to the role of the new class. Priorities must be defined in the

* array <tt> m_TaskPriority</tt>.
*/

protected void SetUpPriorities() {
m_TaskPriority[CTask.TASK_NONE] = 0;
m_TaskPriority[CTask. TASK_GIVE_MEDICPAKS] = 2000;
m_TaskPriority[CTask.TASK_GIVE_AMMOPACKS] = 0;
m_TaskPriority[CTask.TASK_GIVE_BACKUP] = 0;
m_TaskPriority[CTask. TASK_GET_OBJECTIVE] = 1000;
m_TaskPriority[CTask.TASK_ATTACK] = 1000;
m_TaskPriority[CTask. TASK_RUN_AWAY] = 1500;
m_TaskPriority[CTask. TASK_GOTO_POSITION] = 750;
m_TaskPriority[CTask. TASK_PATROLLING] = 500;
m_TaskPriority[CTask. TASK_WALKING_PATH] = 750;



http://www.dsic.upv.es/users/ia/sma/tools/jgomas/

/**

* Definition of priorities for each kind of task.
CS1 * This method can be implemented in CTroop's derived classes to define the task's

[ * priorities in agreement to the role of the new class. Priorities must be defined in the

T L

I/l Methods to overload inhereted from CMedic/CSoldier/CFieldOp class
Il

T L

/**

* Decides if agent accepts the CFM/CFA/CFB request

*

* This method is a decision function invoked when a CALL FOR MEDIC request has arrived.
* Parameter <tt> sContent</tt> is the content of message received in <tt> CFM</tt>
responder behaviour as
* result of a <tt> CallForMedic</tt> request, so it must be: <tt> (x,y, z) (health ) </tt>.
* By default, the return value is <tt> TRUE</tt>, so agents always accept all CFM requests.
*
*/
protected boolean
(String _sContent) {
/[ We always go to help
return ( true);
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Speciticacion

CMedic
package Classes;
xtends Classes.CTroop

public class

{

I
/l Campos
I

protected static int m_iPacksDelivered,;
Il

/I Constructoras
Il

public void CMedic() {. . .}
Il

I/l Metodos

I

protected void setup() {. . .}

protected void SetUpPriorities() {. . .}

protected boolean checkMedicAction(java.lang.String paraml) {. . .}

private final boolean performMedicAction() {. . .}
protected final int CreateMedicPack() {. . .}

e o Y
JeLints
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Speciticacion

Tareas

Tareas (I)
B Definicion
class CTask {

AID m_AID
int m_iType;
int m_iPriority;
Vector3D m_Position;
}
3 es el identificador del agente que

provoca la creacion de la tarea

iy Sy —y
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i~ da Agentes
class CTask {

H ..I
AID m_AID ueion
. o nes
int m_iType;
I are a.S (I I) int m_iPriority;

Vector3D m_Position;

}

B iType eseltipo de tarea

B Algunos de los tipos son:
" TASK GIVE_MEDICPAKS
= TASK_GIVE_ AMMOPACKS
= TASK GIVE_BACKUP
= TASK_GET_OBJECTIVE
B TASK GOTO_ POSITION

JE’I L/I—I‘?*_-; 22
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speciticacion

Tareas (ll1)

R Indica la prioridad actual

B Se lanza siempre la tarea de prioridad
mas alta

B Es posible redefinir la prioridad de cada
tipo de tarea:

protected void SetUpPriorities() {

m_TaskPriority[TASK_GIVE_MEDICPAK] = 2000,
m_TaskPriority[TASK_GIVE_AMMOPACS] = 0;
m_TaskPriority[TASK_GIVE_BACKUP] = 0;
m_TaskPriority[TASK _GET_OBJECTIVE] = 1000;
m_TaskPriority[TASK_GOTO_POSITION] = 750;

;

= N =R R 23
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Speciticacion

Tareas

Tareas (1V)

B Declaracion:

AddTask(int _tTypeOfTask,
AID _owner,
String _sContent)

AddTask(int _tTypeOfTask,
AID _owner,
String _sContent,
int _iPriority)

B Ejemplo de uso:

Strlng sNewPosition =
ll+x+ll ll+y+ll II+Z+II ) II.

AddTask (TASK_GOTO_ POSITION getAID(), sNewP051t10n),

L L'l 24
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Speciticacion
Bucle de Ejecucion

Bucle de Ejecucion ()

B Cada agente ejecuta una FSM:

» STATE_STANDING
" STATE_GOTO_TARGET
" STATE_TARGET REACHED

® FSM se utiliza para realizar tareas:

" |nicio (Lanzamiento)
® Desarrollo (Ejecucion)
" Final (Accion y Destruccion)

B Se lanza siempre la tarea de prioridad mas alta

T m\—l
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Speciticacion

Bucle de Ejecucion

Bucle de Ejecucion (I1)

Default

Default

Targel

Reachec

JeLits 27
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Taxonomia de Agentes
Tareas
Bucle de Ejecucion

Ejecucion: Caso 1 (1)

Piefaul o~ o

Standing

JELT3 28
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Ejecucion: Caso 1 (Il)

Defaul

Taxonomia de Agentes
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Interfaz (API)
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Ejecucion: Caso 1 (lil)

|
1
i

Targei

Reachec

Taxonomia de Agentes
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Taxonomia de Agentes
Tareas
Bucle de Ejecucion

Ejecucion: Caso 1 (V)
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Taxonomia de Agentes
Tareas
Bucle de Ejecucién

Bucle de Ejecucion (Ill) ==

Add Task

Look
Diagrama de flujo del

Perform Look Action eStadO
L——I GOTO _TARGET

Get Agent to Aim

Agent to Shot?

GOTO_POSITION

Transition to
TARGET_ REACHED

YES

Perform Aim Action

Shot

YES

NO

Perform No Amno Action I

Destination
Reached?
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Especificacion
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Speciticacion

Comunicaciones

B Estandar FIPA

® Particulas ilocutivas

B Formato de los mensajes
® StringTokenizer

B Uso de templates y conversationlD

-y
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Speciticacion

Comunicaciones

Comunicaciones ()

B Estandar FIPA

Protocolos establecidos
® Soportados por JADE

Particulas ilocutivas
= INFORM
= REQUEST
= AGREE
= REFUSE
= CANCEL

-y
s = 35
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Speciticacion

Comunicaciones

Comunicaciones (Il

® Formato de los mensajes
Ip:\ 5 ¢ 172,11 |, 20.5 |, 48,13 )

StringTokenizer

StringTokenizer tokens = new StringTokenizer(sContent);
(): // Get "ID:"

Integer id = Integer.parselnt( ()):
(); // Get "("

double x = Double.parseDouble( ());
(); // Get ", "

double y = Double.parseDouble(t ());
(); // Get ", "

double z = Double.parseDouble( ())

T m\—l
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Speciticacion

Comunicaciones

Comunicaciones (Il

B Uso de templates y conversationiD

MessageTemplate |template = MessageTemplate.and(
MessageTemplate.MatchPerformative ( ),
MessageTemplate.MatchConversationId("SHOT"));

ACLMessage msg = receive(template);

if ( msg !'= null ) {

Agent does some actions

else
block();

37
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I
Especificacion

B Arquitectura
B Taxonomia de Agentes
B Tareas
® Bucle de Ejecucion
® Comunicaciones
B Servicio

Registro

Solicitud

Respuesta

" |nterfaz (APIYELT-S
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Speciticacion

Servicios: Registro (I)

® Un rol debe registrar un servicio para que el

resto de roles puedan solicitarlo:
void setup() {

KddServiceType("Medic");
super.setup();

;

" Existen definidos tres tipos de servicios
basicos:

— I 40
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L 2
JGomasAgent
[ ] ] | A Manager BasicTroop
Serviclios: Reqgistro* (Il
. g
1 Troop
- S2tUP() { »| AddService Type(String SenviceType) {
AddServiceType("Medic"); » ServiceTypelist Add{ServiceType); l 4 'I’
Soldier Medic FieldOps
setup(); ® 1
}
—»{ setup() {
Medic
send (reply);
Fori = 1 to ServiceTypeList.count() {
glse hlock();
ACLMessage msg ; }
ﬁiag.Content: SenviceTypeListget(i); Manager
setup() send (msg);
AddSenviceType("AmbUlance”); e——— h|o'{;kingRe{)ei1.re|:};
setun{j:;]. - »] AddSenvice{String Senvice) {
Service = ExtraciSenvice(msg); ServiceList.Add{Sernvice);
! AddService (Service); » I
MyMedic 1 .
1 setup() {
RegisterDF() ; e
i
setup (), »
Lyl RegisterDF) {
} . lterator it = m_Senvicelistiterator();
while { ithasNext() ) {
dfd addSenvices(sd);
}
Troop DFService register{this, dfd);

* Traza en pseudocodigo

}

JGomasAgent
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Speciticacion

Servicios: Solicitud (1)

protected wvoid CallFeorMedic () {
try |

Solicitud

Solicitamos al DF (paginas amatrillas) un listado de aquellos agentes que
proporcionen el servicio ‘n_sMedicService"

Si hay alguno en la parida...

Creamos un mensaje ACL tipo REQUEST
Anadimos todos los agentes del listado recibido del DF como
receptores del mensaje

ConversationlD = “CFM"
Contenido = “(x ,y ,z) (vida)"

Enviamos el mensaje

Sino, sabemos que no hay medicos

} catch (FIPRException fe) AL- L/II T: 42

fe.printsStackTrace ()
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Speciticacion

Servicios: Solicitud (1)

protected woid CallForMedic() {
try {

Solicitud

DFAgentDescriptioen dfd = new DFAgentDescriptien();

ServiceDescription gd = new ServiceDeseriptien();
-d.nutTyp4[m_-HndiuSnrvica}L

dfd.addservices (sd) ;
DFAgentDescription[] result 4 DFService.mearchithis, dfd}:l

if ( result.length = 0 ) {
m_iMedieceCount = result.length;
// Fill the REQUEST messags
ACLMessage meg = new ACLHhssagqihCLHqssage.REQUEST}d
for ( int i = 0; i < result.length; i++ )} {
DFAgentDescripticn dfdMediec = result[i];
AID Medic = dfdMedic.getName();
if ( | Medic.equale (getName ()] )
mag. addReceiver (dfdMadic. getNamea () ) ;

elee
m_iMediesCount--;

}

meg.setProtocel (FIPANames . InteractionProtocel .FIPA REQUEST) ;
~Hoy. BEtLOHEanE (™ [ " F I Movement.m Position.x + " , *
4+ m Movement.m Pesitien.y + " , "
+ m Mevement.m Pesitien.z + " ) ( ™
+ m iHealth 4+ " } "]

send (msg) ;
System.out.println (getLocalName () + ": Need a Madie!");
}
alse
m_iMediecsCount = 0;
} cateh (FIPAException fa)
fe.printStackTracel();
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Speciticacion

Servicios: Respuesta (I)

private wvoid Launch CFM ResponderBehaviour() {

Respuesta

/{/ Behaviour to handle a Call For Medic request
addBehaviour (new CyclicBehaviocur() {
public veoid action() {

Filtrado de Mensajes: (Tipo == REQUEST) and (ConversationlD == CFM)

Recibimos una peticion y ...

si decidimos aceptar la peticion
crear tarea TASK_GIVE_MEDICPACKS
performativa = AGREE

sino
performativa = REFUSE

Contestamos al agente que solicita |a peticién

Blogueamos el Comportamlento del Agente

b } AL- II_ 44
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Speciticacion

Servicios: Respuesta (1)

private woid Launch_CFH_BEspcnderBehaviour{} {
// Behaviour to handle a Call For Medic request
addBehaviour (new CyclicBehaviour() {
public veoid action() {
MessageTemplate template = MessageTemplate. and(
MessageTemplate . MatchPerformative (ACLMessage .. REQUEST) |
MessageTemplate . MatchConversationId ("CFM") ) ;

Respuesta

int iPerformative;
ACIMessage msSgCFM = receive (template) ;
if ( msgCFM !'= null ) {

ATD owner = msgCFM.getSender() ;
String sContent = msgCFM.getContent () ;

if ( checkMedichction(sContent) ) {
AddTask (TASKE GIVE MEDICEPAES, owner, sContent) ;
iPerformative = RACIMessage.RAGREE;

}

else {

IiPerfcrmative = AELHessage.REFUSEJ

}
LACIMessage reply = msgCFM.createReply() ;
reply.setContent (sContent) ;
reply.setPerformative (iPerformative) ;
send (reply) ;

}

else block () ;

} G L =T 45
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Speciticacion

Especificacion
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Taxonomia de Agentes
Tareas
Bucle de Ejecucién

Interfaz (API) .-
® CBasicTroop
- Metodos finales

I Metodos sobrecargables
-1 Atributos e

¥
- - - *

! . } -

MedicPack AmmoPack ObjPack
Soldier Medic FieldOps
Internal Agents External Agents

J@;.L/’ L2 47
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Speciticacion

API (I): Métodos finales

B pboolean CheckStaticPosition ()
® poolean CheckStaticPosition (double _Xx, double _2z)

® void AddTask (int _tTypeOfTask, AID _Owner,
String _sContent)

® void AddTask (int _tTypeOfTask, AID _Owner,
String _sContent, int _iPriority)

Revisar la documentacion de la web

iy Sy —y
_Jl!- L/IT':I-.'-—, 48
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Speciticacion

Interfaz (API)

API (I1): Métodos sobrecargables

® void PerformNoAmmoAction ()
® void PerformTargetReached (CTask _CurrentTask)
® poolean GeneratePath ()

® boolean GetAgentToAim ()

® yoid PerformLookActi.’on./.(_xf,:,.
= 1T =)

— =

49
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Taxonomia de Agentes
Tareas

Bucle de Ejecucién
Comunicaciones
Servicios

API (111): Atributos

CTask m_CurrentTask
ArrayList m_FOVObjects
CSight m_AimedAgent

CMobile m Movement

CTerrainMap m_Map

ey iy =
Jelints

50
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Ejercicios a Realizar

x - Implementar un agente aliado que
vaya mostrando por pantalla su posicion y su
distancia hasta la bandera y cuando la tenga
su distancia hasta la base.

- - Implementar un agente
aliado/defensor “loco” que vaya cambiando su
posicion aleatoriamente.

- - Implementar un agente
aliado/defensor que localice al companero
“loco” y lo vaya siguiendo.

e o Y
,_=ll: L/I?T;-—’ 51
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Ayuda

- . Implementar un agente aliado que
vaya mostrando por pantalla su posicion y su
distancia hasta el destino (bandera).

Atributo CMobile

— La clase CMobile contiene;

O Atributos: Vector3D , Vector 3D
etc.

O Métodos de acceso: Vector3D

La clase Vector3D contiene los siguientes atrlbutos double x,
double vy y double

- Atributo CTerrainMap

- La clase CTerrainMap contiene los métodos : double
(), double (), double 0,

JGomas Reference Manual ‘JF_ L"/I?f‘
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- B
Ayuda

- . Implementar un agente aliado que
vaya mostrando por pantalla su posicion y su

distancia hasta el destino (bandera).

anager [(Expected Agents): 1
anager: [LL] iz Ready!

7 Screen

anager [Accepted Agents): 1

anager[1] : SJending notification to f£ight to:
anager: 2ending Chijective notification to agg
[LARGOO03790: 1099/ JADE] : Beginning to fight
egistry - 3Jervice Registered: Medic Allied

ctivating Agent (AARGOO3790:1099/JADE - id:
* Name: Medic Allied
# Type: Medic Allied
egistering in DF ... [QK]
& pozicidn de la bandera (134.0, 0.0, 240.0).
reparing Connection to f1Z27.0.0.1:1247
GOMAS Render Engine Serwver w. 0.1.0
aiting for client
lient says:RELDY
erver: Connection Accepted

CSICICH: (37.00469150637401, 0.0, 49.524000109456096) v DI3TANCIAL: Z40.6007630134574
CEICICH: (49.26159399862552, 0.0, 65.4064505715557) v DISTANCIA: =220.538762Z021132Z8

CEICICH: (61.519715090562554, 0.0, S51.29045436756074) v DISTANCIA: Z00.4747610271646
CSICICH: (73.7191208734505%, 0.0, 97.09351800496652) v DI3TAMNCIA: 150.50676003403092
CEICICH: (85.97731496535745, 0.0, 112.58255180097156) v DISTANCIA: 160.4427590400628
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®i-jercicio Z: Implementar un agente
allado/defensor “loco” que vaya cam

Ayuda

Su posicion aleatoriamente.

GenerateEscapePosition(),
GeneratePath() y
PerformThresholdAction()

File Edt Mavigate Search Project Run Window Help

T Name: Medic Axis

* Type: Medic Axis
Registering in DF [CK;
Preparing Connection to f127.
JGOMAS Render Engine Server v
Waiting for client
Client say=:READY
Server: Connection iccepted
180.25708615089175
221.1274223227196

Fatrulla
Patrulla
Patrulla
Fatrulla
Fatrulla
Patrulla
Patrulla

Pozicidn
Posicidn
Posicidn
Posicidn 209.544382060359
225.500706157659246
199.4576044494953

215.72146150307637

Fosicidn
Pozicidn
Posicion

.

.

.

239.28420019765628

!

a.

a.

[u]

u]

.

-

0.0,
g.o0

0.0,
a.

[u]

i

204.73512144744183 )
174.87840305565413 )
171.18500547780343 )

, 152.8914783583102 |
. 0.0,

209.05610658267856 )
227.0700600135266 )
191.00734576153186 )
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Ayuda

Implementar un agente
aliado/defensor que localice al companero

“loco” y lo vaya siguiendo.
® Campo de vision: => ArrayList

. para conocer como tratar
m_FOVODbijects.

" | 0s objetos de la lista son de la clases CSight.

La clase CSight contiene especialmente los
meétodos , ,

MIRAR CONSTANTES PARA TIPO, TEAM, ...
e o Y
,_=ll: L/I?T;-—’ 55
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£ Java - TAREA1/jgomas_example/src/student/AgenteDefensorGuardaespaldas

| i

. I |e e nt r File Edit Source Refactor Mavigate Search Project Run Window H
|||p m a ot -0 Q- Q-  BBEE- DS
u n ag e n te ; Tareazb [Java Application] C:lArchivos de programalJavaijrel. 6.0_0Sibinljayaw.exe (09/04/200

GUARDAESPALDAS : [ 164.13912746050744 , 0.0 , Z222.320332064

» TASE GOTO POSITION (GeneratePath) : [ 164.13912746050744 ,
-—-—-—> TAZE_GOTO POSITION, PRICRIDAD: 501
a Ia O e enS GUALRDAESPALDAS : [ 162.1564433331347 , 0.0 , Z222.4408776344
TALSE GOTO POSITION (GeneratePath) : [ 162.1564433331347 , 0O
-—-—-> TASE_GOTO POZITICH, PRICRIDAD: 501
O r ue GUALRDAESPALDAS : [ 161.135875891158328 , 0.0 , 224.182:29947(
TASE GOTO_POIITION (GeneratePath) : [ 161.13587589118328 ,

-—-—-> TASK_GOTO_POSITION, FRIORIDAD: 501

[
GUALRDAESPALDAS : [ 160.69592658652602 , 0.0 , Z222.435927290
O Ca I Ce a TASE GOTO_POIITION (GeneratePath) : [ 160.6959z268652602 , O

--——> TAZE_GOTO POSITION, PRICRIDAD: 501

~ GUARDAESPALDAS: | 159.440862859980012 , 0.0 , 220.51705935308
m n r TASK GOTO _POSITION (GeneratePath): ( 159.44086289980012 , 0.0 , 220.8170593929017 )

CO pa e O --—-> TASK GOTO_POSITION, FRIORIDAD: 501
GUARDAESPALDAS: | 159.99516308314857 , 0.0 , 215.G58035469800576 )

14 19 TASK GOTO_POSITION (GeneratePath): [ 159.99816308314857 , 0.0 , 218.88035469800576 )

IOCO IO ===: PATRULLL { 166.57165478512948 , 0.0 , 235.60341055125442 |

--—-> TASK GOTO_POSITION, FRIORIDAD: 501
GUARDAESPALDAS: | 159.23855838264979 , 0.0 , 220.4864621836541 )
IMEDICO: | 165.9016017077512 , 0.0 , 234.64259970763969 )

Vaya GOTO POSITION: ( 165.9016017077512 , 0.0 , 234.64289970763969 ) PRIORIDAD: 5011
--—-»> TASK GOTO_POSITION, FRIORIDAD: 501

. . GUARDAESPALDAS: | 160.04264313264292 , 0.0 , 222.34299281612155 )
SI u Iendo |MEDICO: | 166.22585851396904 , 0.0 , 236.57740935579892 )
" EANDERA: (154.0, 0.0, 240.0).
GOTO POSITION: ( 166.22558881396904 , 0.0 , 236.577409355798092 ) PRIORIDAD: 5011
----> TLSK GOTO_POSITICON, FRIORIDAD: 501
GUARDAESPALDAS: | 160.86550608219122 , 0.0 , 224.220926806396514 )
MEDICO: | 166.63103453155773 , 0.0 , 235.2341544900151 )
EANDERA: (154.0, 0.0, 240.0).
GOTO POSITION: [ 166.63103453155773 , 0.0 , 235.2341544900151 ) PRIORIDAD: 5011
w

B

i Inicio

Buzcar con Google
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o B

Ayuda
® Oftras pistas:

I Afadir nuevas tareas:

AddTask(CTask.Nombre _TAREA,
getAID(), NewPosition, Priority)

AddTask(CTask.Nombre_TAREA, getAlD(),
NewPosition)

-l Tipos de tareas pueden ser:
CTask.TASK_PATROLLING,
CTask.TASK_GOTO_POSITION,
CTask.TASK_GIVE _BACKUP, ...

O Prioridad: m_CurrentTask.getPriority() + 1

JE —‘_' 57
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