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1. IntroducciOn

Este documento presenta un Sistema Multi-Agente (SMA) simulador social basado en JADE y Jason que ha sido desarrolla-
do para cumplir diferentes propositos. El principal es servir como punto inicial para un estudio de la viabilidad de la integra-
cion de SMA y Realidad Virtual (RV). De esta manera, combina un visor grafico 3D con un SMA que puede ser usado en una
evaluacion cualitativa de la ejecucion actual del SMA.

Asi, JGOMAS (Game Oriented Multi-Agent System, based on JADE and Jason) es una plataforma de prueba para estudiar
la integracion completa entre SMA y RV, permitiendo también ser usada como una herramienta de validacion de SMA.
Como simulacion del entorno en el SMA desarrollado se ha elegido un juego del tipo capturar la bandera. En esta clase de
juegos, dos equipos (rojo y azul, aliados y eje) deben competir para capturar la bandera del oponente. Esta modalidad de
juego ha llegado a ser un estandar en casi todos los juegos multi-jugador que han aparecido desde Quake.

Es muy facil e intuitivo aplicar SMA a este tipo de juegos, porque cada soldado puede ser visto como un agente. Mas aun,
los agentes de un equipo deben cooperar entre ellos para conseguir el objetivo del equipo, compitiendo con el otro equipo.
En nuestra version de capturar la bandera, los dos equipos participantes son los aliados y el gje. Los agentes aliados deben
ir a la base del eje, capturar la bandera y volver a su base, en cuyo caso ganaran el juego. Por otro lado, los agentes del eje
deben defender su bandera vy, si es capturada, deben regresarla a la base. La partida tiene una duraciéon maxima, transcu-
rrida la cual, si la bandera no ha llegado a la base aliada, el equipo del eje ganara el juego.

2. Arquitectura de Jason - JGOMAS

JGOMAS esta compuesto principalmente de dos subsistemas. Por una parte, hay un Sistema Multi-Agente con dos clases
diferentes de agentes ejecutandose. Uno de estos tipos de agentes controla la légica actual del juego, mientras que los
otros pertenecen a uno de los dos equipos, y estaran jugando el juego completo. Realmente, este subsistema es una capa
que funciona por encima de una plataforma de sistema multi-agente, especificamente JADE, asi puede tomar ventaja de
todos los servicios que JADE provee.

Jason-JGOMAS, que es la version actual de la plataforma JGOMAS, permite el uso de agentes Jason para formar los equi-
pos de agentes participantes.

Por otro lado, se ha desarrollado un visor grafico (Render Engine) ad-hoc para visualizar un entorno virtual 3D. De acuerdo a
los requerimientos propios de aplicaciones gréaficas (alto coste computacional por cortos periodos), este visor grafico ha
sido disefiado como un mdédulo externo (y no como un agente). Ha sido escrito en C++ usando la biblioteca grafica
OpenGL.

La Figura 1 muestra una vista de la arquitectura de JGOMAS, donde todos sus componentes y sus relaciones pueden ser
vistos: la plataforma JADE como el soporte del Sistema Multi-Agente JGOMAS, la cual esta compuesta de agentes, uno de
ellos actuando como controlador por el resto de agentes, y como interfaz para la aplicacion de visor grafico.
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El Sistema Multi-Agente de JGOMAS puede ser visto como un kernel (paquete basico), que provee una interfaz para el visor
grafico para establecer una conexion con el juego actual.

2.1.Taxonomia de Agentes

Podemos establecer la siguiente taxonomia de agentes dentro de JGOMAS de acuerdo a su funcionalidad:

e Agentes Internos: son los que son propios de la gestion de la plataforma JGOMAS. Sus comportamientos estan pre-
definidos, y el usuario no puede cambiarlos. Estos agentes son agentes JADE, y existen los siguientes tipos:

« Manager: Este es un agente especial. Su objetivo principal es coordinar el juego actual. Ademas, debe contestar
a peticiones del resto de agentes. Otra tarea de la que se encarga es de proveer de una interfaz para los visores
graficos. Por lo tanto, cualquier instancia del visor grafico puede conectarse al juego actual y mostrar el entorno
virtual 3D.

e Pack: Existen tres tipos distintos de packs, los medic packs (usados para dar salud a los agentes), ammo packs
(usados para dar municion a los agentes) y los objective packs, esto es, la bandera a capturar. Todos estos
agentes son creados y destruidos dinamicamente a excepcion de la bandera (sélo existe una bandera durante
todo el juego y que no puede ser destruida).

e Agentes Externos: Son los jugadores del juego actual. Tienen un conjunto de comportamientos predefinidos basicos
que el usuario puede modificar o incluso afiadir nuevos. Estos agentes se deben desarrollar en Jason. Un agente
puede jugar un unico rol durante el juego actual. Hay tres roles definidos, aunque el usuario puede definir nuevos, ca-
da uno proveyendo un servicio Unico. Asi, estos agentes, o tropo agents, se especializan en los siguientes tres roles:

e Soldier: provee un servicio de backup (el agente va a ayudar a companeros de su equipo).

e Medic: provee un servicio de medic (el agente va a dar medic packs).

e FieldOps: provee un servicio de ammo (el agente va a dar ammo packs).

Un dominio como el de capturar la bandera permite de una forma sencilla y entretenida establecer un campo de pruebas
para algoritmos y optimizaciones a nivel individual en cada agente, asi como a nivel de estrategias cooperativas y competiti-
vas entre los distintos equipos.

Los agentes externos se encuentran integrados en el entorno virtual, eso permite la interaccion entre ellos (por medio de la
percepcion de companeros / enemigos cercanos) lo que puede llevar a la cooperacion / coordinacion con compaferos del
mismo equipo. Ademas, al estar situados en este entorno virtual, deberan tener en cuenta las caracteristicas del terreno en
el que se encuentren (dificultad de movimiento, paredes... ).

Toda la comunicacion que se realiza entre los agentes que componen la plataforma se realiza por medio del paso de men-

= ‘ Socket
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Figura 1: Arquitectura de Jason-JGOMAS

2.2. Mapas

JGOMAS puede usar diferentes mapas para definir su entorno virtual. Estos mapas, por defecto, son de tamafio 256 x 256,
con lo que la posicion de los agentes vendra dada por su coordenada (x, y, z), donde x, z tomaran valores entre 0 y 255,
mientras que, en los mapas suministrados, la y siempre valdra 0 (al no tener dichos mapas altura).

Cada agente tiene acceso parcial al mapa donde se desarrolla la partida, puesto que pese a tener acceso a la informacion
estatica del mismo, tan sélo puede percibir los objetos que estan a cierta distancia (dentro de su “cono de vision”).

Los mapas se almacenan en la carpeta bin\data\maps de la distribucion. En esta carpeta existe una subcarpeta por cada
mapa con el nombre map_XX, donde XX es el nimero del mapa. En esta carpeta existen diferentes ficheros que definen el
mapa. Por ejemplo, el contenido de la carpeta map_04 es el siguiente:
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e map_04_cost.txt: Este fichero define las paredes del mapa por medio del uso de * para indicarlo. El contenido de es-

te fichero es el siguiente:
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e map_04_terrain.omp: Este fichero define el aspecto artistico del mapa, tal y como se puede ver en la imagen de la iz-

quierda de la Figura 2.

e map_04_cost.bmp: Este fichero define las paredes del mapa usando una imagen en blanco y negro, donde el blanco

representa la pared, tal y como se puede comprobar en la imagen de la derecha de la Figura 2.

Figura2: Imagen Izquierda: map_04_terrain.omp - Imagen derecha: map_04_cost.bmp
e map_04.txt: Este fichero contiene la definicion de diferentes parametros de configuracion para le SMA vy el visor grafi-

CO:
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o JADE_OBJECTIVE: Localizacion inicial de la bandera.
e JADE_SPAWN_ALLIED: Localizacién de la base Aliada.
o JADE_SPAWN_AXIS: Localizacion de la base del Eje.
¢ JADE_COST_MAP: Tamafio y nombre del fichero de costes.
o RENDER_ART_MAP: Tamaro y nombre del fichero de arte.
¢ RENDER_COST_MAP: Tamafio y nombre del fichero de arte de los costes.
e RENDER_HEIGHT_MAP: Tamafo y nombre del fichero de arte de las alturas.
El contenido de este fichero es el siguiente:
[JADE]
JADE_OBJECTIVE: 28 28
JADE_SPAWN_ALLIED: 2 28 4 30
JADE_SPAWN_AXIS: 20 28 22 30
JADE_COST_MAP: 32 32 map_04 cost.txt
[JADE]

[RENDER]

RENDER_ART_MAP: 256 256 map_04_terrain.bmp
RENDER_COST_MAP: 32 32 map_04_cost.bmp
RENDER_HEIGHT_MAP: 32 32 map_04 heightmap.bmp
[RENDER]

3. Tareas

Una tarea es algo que un agente tiene que realizar en una posicion concreta del entorno virtual. Existen diversos tipos de
tareas, de acuerdo a cuales son las diferentes acciones que un agente puede realizar en el entorno virtual, siendo los princi-
pales:
e TASK_GIVE_MEDICPAKS: Un médico debe generar paquetes de medicina en un lugar determinado (la posicion del
agente que se lo ha solicitado y al que ha accedido ir a darselos).
e TASK_GIVE_AMMOPAKS: Un fieldops debe generar paquetes de municién en un lugar determinado (la posicion del
agente que se lo ha solicitado y al que ha accedido ir a darselos).
e TASK_GIVE_BACKUP: Un soldado debe ir a ayudar a un compafiero a un lugar determinado (la posicion del agente
que se lo ha solicitado y al que ha accedido ir a darselo).
e TASK_GET_OBJECTIVE: El agente, del equipo atacante o ALLIED, tiene que ir a la posicion inicial de la bandera a por
ella. Silogra coger la bandera, esta tarea se transforma en ir hasta su base de origen.
e TASK_GOTO_POSITION: El agente debe ir a una posicion concreta.
Una tarea tiene asociada ademas de su tipo, el agente que provoca la tarea (el propio agente, o el agente que solicité que
se le diese algo como vida...), la posicién donde se debe llevar a cabo, la prioridad y algun posible contenido adicional.
Siempre se lanzara la tarea de prioridad mas alta. Es posible redefinir la prioridad de cada tipo de tarea.
Las tareas las pone en ejecucion el sistema, no el usuario, pudiendo éste tan solo afadir tareas a la lista de tareas activas
del agente:
¢ JASON: para ahadir una tarea se utiliza un plan: add_task
ladd_task(task(TaskPriority, TaskType, Agent, Position, Content))
ladd_task(task(TaskType, Agent, Position, Content))
Ejemplos (dos opciones):
ladd_task(task(1000, "TASK_GET_OBJECTIVE", M, pos(ObjectiveX, ObjectiveY, ObjectiveZz),

IIII));
ladd_task(task("TASK_GET_OBJECTIVE", M, pos(ObjectiveX, ObjectiveY, Objectivez), “"));

Dichos objetivos disparan el plan que crea la tarea, el segundo le asigna la prioridad definida por el agente.

4. Bucle de ejecucion

e Cada agente externo de JGOMAS ejecuta una maquina de estados como la que aparece en la Figura 3
e STANDING: El agente no tiene ninguna tarea lanzada.
e GO_TO_TARGET: El agente ha lanzado una tarea y estd moviéndose hacia la posicion en la que debe realizarla.
e TARGET_REACHED: El agente ha alcanzado la posicion en la que debe realizar la tarea lanzada y esta realizando
las acciones indicadas en la tarea.
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Figura 3: Maquina de estados que define el comportamiento de los agentes externos de JGOMAS

5. Interfaz (API)

La interfaz (API) para el trabajo en jGomas se compone de los ficheros .asl escritos en Jason que contienen los distintos
agentes (cada uno con creencias, metas y comportamientos). Dentro de estos ficheros, jgomas.asl incluye los comporta-
mientos no modificables del agente. Para modificar el comportamiento de los agentes se deben modificar los archivos con
nombres de la forma jasonAgent_TEAM_TYPE.asl, donde TEAM se refiere al bando al que pertenece el agente (ALLIED,
AXIS), y TYPE al tipo del agente (SOLDIER, MEDIC, FIELDOPS). Por tanto, tenemos 6 ficheros que cubren los posibles tipos
de agentes:

* jasonAgent_ALLIED_SOLDIER.asl

* jasonAgent_ALLIED_MEDIC.asl

* jasonAgent_ALLIED_FIELDOPS.asl

* jasonAgent_AXIS_SOLDIER.asl

* jasonAgent_AXIS_MEDIC.asl

* jasonAgent_AXIS_FIELDOPS.asl
En cuanto a creencias de los agentes, las principales son:

e tasks(task_list): Contiene la lista de tareas activas del agente. Ejemplo:

tasks([task(1000, "TASK_GET_OBJECTIVE","Manager",pos(224,0,224),""),task(1e01,

"TASK_WALKING_PATH","A2",pos(204,0,228),"")])
En este ejemplo la lista tiene dos tareas activas:

o task(1000,"TASK_GET_OBJECTIVE","Manager",pos(224,0,224),"") que indica que debe ir
a por el objetivo (la bandera) que esta en la posicion pos(224,0,224). La prioridad asignada a

esta tarea es 1000.
o task(2000,"TASK_GIVE_MEDIPAKS","A2",pos(204,0,228),"") que indica que debe ir a la

posicion pos(204,0,228) donde esta el agente A2 esperando paquetes de medicina (se supone
que el agente que tiene esta tarea activa es médico). La prioridad asignada a esta tarea es 2000.

® fovObjects(object_list): Contiene la lista de objetos que ahora mismo ve el agente. La estructura de un
objetoes [#, TEAM, TYPE, ANGLE, DISTANCE, HEALTH, POSITION].
Ejemplo: [1,200,1,0.58,14.76,78,pos(214,0,219)], el objeto 1 es del equipo 200 (AXIS), del tipo 1 (agente),
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con el angulo 0,58, a una distancia de 14,76, que tiene una salud de 78 y su posicién es pos(214,0,219).
Nota: Los valores de TEAM son: 100 (Allied), 200 (Axis), 1003 (bandera).

* state(Estado_actual): Esta creencia se utiliza para indicar el estado del agente en su maquina de esta-
dos: standing, eligiendo que tarea hacer o esperando; go_to_target, acudiendo a su préximo objetivo; tar-
get_reached, ha llegado al objetivo; quit, debe terminar.

® my_health(X): Guarda la salud del agente. El valor inicial y maximo es 100, cuando llega a 0, el agente se
muere.

* my_ammo(X): Guarda la cantidad de balas que dispone el agente. El valor inicial es 100.
® my_position(X,Y,z): Guarda la posicion ultima conocida por el agente.

Los diferentes planes sobrecargables con los que cuentan los agentes son los siguientes:

. I'perform_look_action
Este objetivo se invoca cuando se ha mirado alrededor y se supone que se ha actualizado la lista de objetos alre-
dedor fovObjects(L). Seria necesario implementar el plan asociado a la creacion de este evento para poder ver
qué hay alrededor.
. I'perform_aim_action
Si hay un enemigo al que apuntar se lanza este objetivo, el cual puede servir para tomar alguna decision res-
pecto a qué hacer, ir a por él, pasar de él, etc. Una implementacién sencilla del plan asociado ya esta dispo-
nible. Seria interesante mejorar dicho plan asociado para tomar una decisién de a quien apuntar mas refinada.
. Iget_agent_to_aim
Este objetivo se invoca después del !perform_look_action, se utilizaria para decidir si hay algun enemigo
al que apuntar. Una implementacién sencilla del plan asociado ya esta disponible. Seria interesante mejorar
dicho plan asociado para tomar una decisién de a quien apuntar mas refinada.
. I'perform_no_ammo_action
Este objetivo se lanza cuando el agente dispara y no le quedan balas. Seria necesario implementar el plan
asociado a la creacion de este evento para tomar una decision, por ejemplo huir.
. I'perform_injury_action
Este objetivo se lanza cuando el agente es disparado. Seria necesario implementar el plan asociado a la crea-
cion de este evento para tomar una decision, por ejemplo huir si hay poca vida.
. I'performThresholdAction
Este objetivo se lanza cuando el agente dispone de menos vida o balas que los umbrales definidos en
my_ammo_threshold(X) y en my_health_threshold(X). Una implementacion sencilla del plan asociado ya
esta disponible, la cual siempre pide ayuda a médicos o a fieldops de su equipo. Seria interesante mejorar di-
cho plan asociado para tomar una decision mas refinada de qué hacer.
. Isetup_priorities
Este objetivo se lanza en la inicializacion del agente para fijar las prioridades de las tareas del agente. Cada
agente puede tener sus propias prioridades. Una implementacién sencilla del plan asociado ya esta disponi-
ble. Seria interesante en ocasiones modificarlo para afiadir nuevas tareas o cambiar las prioridades para tener
agentes que se comportan de forma distinta.
. lupdate_targets
Este objetivo puede utilizarse para actualizar las tareas y sus prioridades. Se invoca cuando el agente pasa a
estado standing y debe elegir nueva tarea entre las disponibles. Seria necesario implementar el plan asociado
a la creacion de este evento.

6. Comunicacion

Es necesario resaltar que un agente asume un unico rol durante toda la partida, si un agente A1 es creado como soldado
de tipo Soldier y pertenece al bando de los AXIS, lo sera durante toda la partida.

Cada rol tiene unas caracteristicas y ofrece unos determinados servicios basicos que pueden ser mejorados. La indicacion

del rol y de los servicios basicos que ofrece un agente se realiza en la inicializacién, mediante un proceso que se conoce
como Registro. No obstante un agente puede afiadir nuevos servicios durante el desarrollo del juego.
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6.1. Registro

Un rol debe registrar un servicio para que el resto de roles puedan solicitarlo. El registro se realiza mediante la funcion inter-
na: .register( "JGOMAS", "type")

En este ejemplo se registraria el servicio “type” por parte del agente que invocase la funcion. El registro se utiliza para regis-
trar en el DF un servicio del tipo “type” por parte del agente que lo ejecuta.

Ej: .register( "JGOMAS", "medic_AXIS”); registra en el DF el servicio “medic_AXIS”.

Existe un conjunto de servicios ya existentes segun el rol que juega el agente soldado:
* En el caso de los agentes de tipo ALLIED todos los agentes registran de forma transparente que pertenecen a di-

cho bando para que el resto de jugadores de su equipo lo puedan saber.
.register( "TEAM", "ALLIED");

En el caso de agentes aliados del tipo soldado, se registra el servicio "backup_ALLIED":
.register( "JGOMAS", "backup_ALLIED");

En el caso de agentes aliados del tipo médico, se registra el servicio "medic_ALLIED":

.register( "JGOMAS", "medic_ALLIED");

En el caso de agentes aliados del tipo fieldop, se registra el servicio "fieldops_ALLIED":

.register( "JGOMAS", "fieldops_ALLIED");

* En el caso de los agentes de tipo AXIS todos los agentes registran de forma transparente que pertenecen a dicho

bando para que el resto de jugadores de su equipo lo puedan saber.
.register( "TEAM", "AXIS");

En el caso de agentes aliados del tipo soldado, se registra el servicio "backup_AXIS":

.register( "JGOMAS", "backup_AXIS");

En el caso de agentes aliados del tipo soldado, se registra el servicio "medic_AXIS":

.register( "JGOMAS", "medic_AXIS");

En el caso de agentes aliados del tipo soldado, se registra el servicio "fieldops_AXIS":
.register( "JGOMAS", "fieldops_AXIS");

Una vez un agente ha registrado un servicio, es posible que otro agente del mismo equipo consulte que agentes hay de
Su equipo que ofrecen un determinado servicio.

¢, Cémo saber qué servicios hay disponibles desde un agente?
Para ello utilizaremos la accion interna .my_team(type,list)

Esta accion devuelve la lista de agentes del equipo al que pertenece el agente que la invoca disponibles a tra-
vés de las paginas amarillas (DF) que son del tipo “type” (se excluye de la lista a él mismo).

En el ejemplo: .my_team("medic_AXIS", E)

Suponiendo que es ejecutado por un agente del equipo “AXIS” devolveria la lista E que contiene los médicos vivos del
equipo.
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De esta forma es posible por ejemplo, saber el nombre de los agentes de un equipo. Para ello se debe invocar la fun-
cion interna:

.my_team(“AXIS", E); O
.my_team(”ALLIED", E);

A partir de ahi, recorriendo la lista E, el agente puede realizar las acciones que estime oportunas.
Ejemplo de uso

.my_team("AXIS", E1);

.my_name(Me);

.println("Mi equipo es: ", E1, " y yo soy: ", Me );
.length(E1, X);

if (X==0) { .println(“Me he quedado sélo”); }

En este caso un agente consulta qué agentes hay en su equipo v si la lista esta vacia es que se ha quedado sélo.

6.2.Coordinacion

JGOMAS dispone de mecanismos que permiten la coordinacion entre agentes. Esta puede ser de dos tipos:
e Sin comunicacién (implicita): Se consigue mediante la sensorizacion del entorno por parte de una agente. Cuando
un agente mira a su alrededor se lanza el objetivo !perform_look_action. Reescribiendo el plan asociado se
puede decidir qué hacer en funcion de lo que se ve.

e Con comunicacion (explicita): En este caso se utiiza el paso de mensajes mediante la acciéon interna
.send_msg_with_conversation_id

.send_msg_with_conversation_id (Rec, Perf, Cont, ConvId)

* Rec - receptor del mensaje (puede ser una lista)
e Perf > performativa (tell, untell, achieve...)

e Cont = contenido

*  Convld = Id de conversacion (se usa en Jade)

Ejemplo de uso: A1 quiere enviar un mensaje a su equipo diciendo que vayan a su posicion (para ayudar, para coordinarse,
para reagruparse...)

El codigo seria el siguiente:

?my_position(X,Y,Z);

.my_team("AXIS", E1);

.concat("goto(",X, ", ", Y, ", ", Z, ")", Contentl);
.send_msg_with_conversation_id(E1, tell, Contentl, "INT");

NOTA: “INT” es un identificador de conversacion inventado, se recomienda su uso ya que existen cientos identifi-
cadores internos que si fuesen usados podrian provocar un funcionamiento no deseado del agente.

Siguiendo el mismo ejemplo, el resto de agentes del equipo dispondrian de un plan de la forma:
+goto(X,Y,Z)[source(A)]

<_
.println("Recibido un mensaje de tipo goto de ", A);
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en este caso el agente que recibe el mensaje solo imprime el mensaje recibido por pantalla, pero se podria hacer algo mas
sofisticado, como cambiar la tarea a realizar por el agente que recibe el mensaje. En este caso el codigo seria:

+goto(X,Y,Z)[source(A)]

<_
.println("Recibido mensaje goto de ", A);
ladd_task(task("TASK_GOTO_POSITION", A, pos(X, Y, Z), ""));
-+state(standing);
-goto(_,_,_)
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7. Anexo: Instalacion jEdit y Plugin para Eclipse de Jason

7.1.Instalacion

Para instalar el plug-in de Jason para Eclipse deben seguirse estos pasos y ademas tener la version 3.7.0 (Indigo) o superior
de Eclipse.

Paso 1

Descarga la ultima version de Jason en el siguiente enlace: http://sourceforge.net/projects/jason/files/

Paso 2

Después de la descarga, descomprimela en cualquier directorio de tu maquina.

Paso 3

Si nunca has ejecutado Jason en tu ordenador, ejecuta el archivo “lib/jason.jar" haciendo doble clic sobre él. También pue-
des ejecutar este archivo con el siguiente comando: java -jar lib/jason.jar

La siguiente figura muestra la ventaja que debe aparecer al ejecutar el archive jason.jar. Asegurate de los directorios de las
librerias. Sélo deberias tener que cambiar el directorio “Java Home”, el resto se rellenan automaticamente pero puedes
cambiarlos si quieres.

~Jason

jason.jar location [fhome/maicon/Jason-1.3.7/lib/jason jar |

Check for new Jason versions on startup

[]Print out warnings about singleton variables in plans and rules

~Java Home

Directo... |jusr/libjjvm/java-1.6.0-openjdk-1.6.0.0.x86_64

~Ant libs

Directo... [fhome/maicon/jason-1.3.7/lib/ |

~Available Insfrastructures

Centralised=jason.infra.centralised.CentralisedFactory
Saci=jason.infra.saci.SaciFactory
ade=jason.infra,jade.JadeFactory

~JADE

jade.jar location [fhome/maicon/jason-1.3.7/lib/.jjade jar |
|

jade.Boot arguments |

Start management agent [] start Sniffer

~Saci

saci.jar location I/home/maiconljason-l.3.7/Iib/./saci.jar |

~jEdit options

Close all files before opening a new Jason Project.

Save configuration and Exit | I Exit without saving

Manual de Jason - JGOMAS 10
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Paso 4

Finalmente, puedes instalar el plugin de Jason para Eclipse abriendo Eclipse y seleccionando la opcién “Install New Softwa-
re...” del menu “Help™:

€ Java - Eclipse SDK

File Edit Navigate Search Project Run Window

| rav | v ovav | @ e | ®
| £ 51 © o o

Welcome

Help Contents
Search
Dynamic Help

Key Assist... Shift+Ctri+L
Tips and Tricks...
Cheat Sheets...

Check for Updates

STa e 0 are

| About Eclipse SDK |

Paso 5
La siguiente ventana aparecera:
C Install =
Available Software
Select a site or enter the location of a site.
Work with: |type or select a site | v l [ Add... ]
Find more software by working with the "Available Software Sites" preferences.
[t‘y‘{,:e filter text g]
Name Version

[J @ There is no site selected.

| selectAll || DeselectAl

-Details

’ =
Show only the latest versions of available software [J Hide items that are already installed

Group items by category What is already installed?

[J Show only software applicable to target environment

Contact all update sites during install to find required software

@ <Back || Next> | [ Cancel ] | Finish

Paso 6
Haz clic en el botén “Add” y rellena el formulario como se muestra en la figura siguiente. Los parametros son:

Location (Eclipse Indigo): http://jason.sourceforge.net/eclipseplugin/

Location (Eclipse Juno/Kepler): http://jason.sourceforge.net/eclipseplugin/juno/
Para terminar, haz clic en el boton “OK”.
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Install [x]
Available Software

Select a site or enter the location of a site.

Work with: |type or select a site | v ] [ Add... ]

Find more software by working with the "Available Software Sites" preferences.

[iw‘ue filter text é]
f Add Repository =)
Name: [jasonide ] [ Local... l
Location: [http:Iljason.sourceforge.net/eclipsepluginﬂ ] [ Archive... ]
Select All Des|
@ [ Cancel ] [ oK ]
Details
=)

Show only the latest versions of available software [J Hide items that are already installed
Group items by category What is already installed?

[J Show only software applicable to target environment

Contact all update sites during install to find required software

® < Back H Next > } [ Cancel ] ‘ Finish

Paso 7
Marca la opcién “jasonide” y pulsa el boton “next”. Espera un momento mientras Eclipse busca dependencias.

Work with: [jasonide - http://jason.sourceforge.net/eclipseplugin/ ‘ v ] [ Add... ]
Find more software by working with the "Available Software Sites" preferences.
[ty‘;;e filter text &
Name Version
v asonide
4+ Jasonide_feature 1.0.0.201203182034
Paso 8

En la ventana siguiente pulsa de nuevo el botén “next”.
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X

€ Install

Install Details
Review the items to be installed.

Name Version Id

3. Jasonide_feature 1.0.0.201203182034 jasonide_feature.feature.group

Size: Unknown
Det:ilc

Jason is an interpreter for an extended version of AgentSpeak
First release: December 2003.
lason is distributed under | GPI (see file LICENSF in the lason directorv).

@ < Back " Next > ] [ Cancel ] ‘ Finish

Paso 9

La ultima ventana que se muestra es la de licencia. Marca la opcion "l accept the terms of the license agreements" y pulsa el
botoén "finish". En ese instante, empezara la instalacion que podra prolongarse durante unos minutos. Por favor, espera.
Paso 10

Al final del proceso aparecera una ventana para terminar la instalacion. Elige la opcion "Restart Now".

Y

€ Software Updates 52

You will need to restart Eclipse SDK for the installation changes to take effect.
You may try to apply the changes without restarting, but this may cause errors.

[ Not Now ] [Apply Changes Now] [ Restart Now ]

Paso 11
Ahora ya esta todo listo. Para comprobar la instalacion del plug-in, crea un simple proyecto ‘hola mundo’. Puedes hacerlo
desde el menu (File > New > Jason Project) o (File > New > Other > Jason > Jason Project).
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Select a wizard —<
Create a Jason Project r
Wizards:

ltype filter text
ZX Xtend Class
P = General
b = Cvs
P = Eclipse Modeling Framework
v (= Jason
& Agent
¢ CArtAgO Artifact
€% Internal Action

Jason Project

@ [ < Back H Next > ] [ Cancel ] [ Finish ‘

Paso 12
ellena el campo "Project name" y pulsa el botén " Finish".

€ New Jason Project £

New Jason Project
This wizard creates a new Jason Project|
Project name: [helloworld ]
Infrastructure: Centralised ¢
Environment [Without environment | ¢ ]

@ < Back H Next> | [ cancel ] [ Finish ]
Paso 13

Si todo funciona bien, jhabras creado tu primer proyecto!
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Jason - helloworld/helloworld.mas2j - Eclipse SDK

=) (2] )
File Edit Navigate Search Project Run Window Help
e @ e|o|ar || s = [ »
J;vay,@vjv
9® Jason Navi 2 = O 9 helloworld.mas2j 2 £ sample_agent.as| W = 0 &= outline 2 =0
& v MAS helloworld { (~] 5 13,
v & helloworld infrastructure: Centralised D = helloworld
¥ @src/asl - agents:
2 sample_agent.as! agentl sample agent;
D @@ src/java N N
. . i e aslSourcePath:
b s jason.jar - /nome/me "srcjasl"s
D @ bin }
b @ src
¥ Tasks | 2. Problems | [, Declaration | @ Javadoc El Console 53 N EN ﬁ‘ ® By riv =0
H:onsole

Paso 14
Ejecuta la aplicacion pulsando el boton Run.

Jason -'helloworld/helloworld.mas2j'- Eclipse SDK =) () [£3

File Edit Navigate Search Project Run Window Help
=X o] a~ |+ | 4 = [%jeson]
J | v Nl v % {ov v
9 Jason Navi 82 = 0 % helloworld.mas2j %2 £ sample_agent.as| ] 8= Outline 52 =g
& v MAS helloworld { & 13
~ & helloworld infrastructure: Centralised D = helloworld
v @sro/as| = agents:
2 sample_agent.as! agentl sample agent;
D @@ src/java
. . e aslSourcePath:
D s jason.jar - /home/ms "srcjasl”s
b & bin }
b @ src
helloworld.mas2j
¥ Tasks | . Problems [, Declaration | @ Javadoc | E Console 53 Ex BB = Ev 3y = 0O
|_‘Console

Paso 15

El resultado de la gjecucion sera un mensaje "hello world" en pantalla.

Manual de Jason - JGOMAS



G T | | Grupo de Tecnologia Informatica
Inteligencia Artificial

E Jason - helloworld/src/asl/sample_agent.asl - Eclipse SDK [=J(=)x]
File Edit Navigate Search Project Run Window Help
J e |o|ax|sv |4 5 [%geson
[ &v 51 @ o
%° Jason Navi Zé\\ = B % helloworld.mas2j 2 sample_agent.asl 2 = 0 g outline 2:;‘.\\\ =8
N N
g v // Agent sample agent in project helloworld & 13,
+ 2 helloworld /* Initial beliefs and rules */ @ +!start
v @srcjas| /* Initial goals */
2 sample_agent.asl
D @@ src/java Istart.
D @ jason.jar - /nome/me /% Plans */
b @ bin
b @ src +!start : true <- .print("hello world.").
helloworld.mas2j
f MAS' Console - helloworld
[agentl] hello world.
® B9y =0
I // Clean H ! stop H 0> Pause H &5 Debug H = Sources H 4% New agent
run:
Running project helloworld
2> )

7.2.Como crear un agente

Paso 1
Clic derecho sobre el directorio de fuentes llamado “src/asl" y selecciona la opcion New > Agent.

e ]

g v
< =% helloworld
-+ =
2 sampl % Project...
@ercime | L
b oo ! . Open Type Hierarchy F4 2
J:son']ar Show In Shift+Alt+W > @ Annotation
in v_
= & Class
P (=src Copy ctrl+Cc | 7
. & Enum
%8 helloworl £ Copy Qualified Name & ntert
> 1Zjogo & Paste curlev | 0 F’;ek' ace
v % Delete Delete | ckage y
Remove from Context Cifta il Al Dow | @5 Source Folder
i > 9 Example...
Source Shift+Alt+S >
<
Refactor Shift+Alt+T > C. Other.. Ctrl+N
g Import...
.y Export...
2 Refresh E5
Run As >
Paso 2

Rellena el formulario. El unico campo requerido es el nombre del agente. Después, pulsa el botén “Finish”.
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New Jason Agent

New Jason Agent

This wizard creates a new Jason Agent

Create agent in project:

helloworld

Agent name: [agentexl

Source: (

Agent class: (

Architecture class: |}c4jason4CAgentArch

Number of agents: |5

Verbose: | normal v ‘

Host to run: [localhost |

@ Cancel |[ Finish l

Paso 3

El agente se crea y se afiade automaticamente al fichero mas2.
€ Jason - helloworld/src/asl/z

File Edit Navigate Search Project Run Window Help

| rav @A |o |0 |8y v e ovav | 4
rv‘.']ason Navigator SS =g|ee helloworld.mas2j f J
& v // Agent agenteX in project helloworld
v 2 helloworld /* Initial beliefs and rules */
v (#src/asl S
— /* Initial goals */
2 sample_agent.asl Istart.
b '
[f_srcljaYa /* Plans */
P (g jasonjar - home/xsplyter/sma,
D (9 cartagojar - /home/xsplyter/sn +lstart : true <- .print("hello world.").
= bin
D =src

%2 helloworld. mas2j

[= Jason - helloworld/helloworld.mas2j - Eclipse SDK

File Edit Navigate Search Project Run Window Help

| rav G| S |0 |8y Gy e ey 4
° Jason Navigator 83 . =0 j 82 . £ agenteXasl ‘
2% v MAS helloworld {
< =% helloworld infrastructure: Centralised
v (#src/asl . . :
environment: c4jason.CartagoEnvironment
2 sample_agent.as! = agents:
b @@ srefjava agenteX agentArchClass c4jason.CAgentArch #5;
o= . agentl sample_agent agentArchClass c4jason.CAgentArch;
D fas jasonjar - /home/xsplyter/sma,
D s cartago.jar - fhome/xsplyter/sn & aslSourcePath:
= bin ) src/asl";
D @ src

%’ helloworld. mas2j
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Clic derecho en el directorio "src/java" y elige la opcion New > Internal Action.

& Jason - Eclipse SDK

File Edit Navigate Search Project Run Window Help

<~ == helloworld

v (##src/asl

£ srcfjava

P (s jasonjar - /home/
= bin

D = src
&2 helloworld. mas2j

P 1Zjogo

S sample_agent.asl

Go Into
Open Type Hierarchy
Show In

(5 copy
52 Copy Qualified Name

[ paste
¥ Delete

Build Path

Source

Refactor
g Import...
4 Export...

2] Refresh

=% |av | o~ | O | v
. : ——
B g Y

F4
Shift+Alt+wW >

Ctrl+C

Ctrl+v
Delete

>
Shift+Alt+S >
Shift+Alt+T >

F5

[ Project...

I* Internal Action

@ Annotation
& Class

& Enum

& Interface

# Package

&Y Source Folder

[ Example...

% Other... Ctrl+N

Paso 2

Rellena el formulario. Una accién interna es una clase java, por lo que sélo se require el nombre de la clase.

Nota: se sugiere dar un nombre cuya primera letra esté en minusculas y también se recomienda dar un nombre al paquete.
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New Jason Internal Action

New Jason Internal Action

/1y Type name is discouraged. By convention, Java type names usually start with
an uppercase letter

Source folder: |helloworld/srcjjava || Browse.. |

Package: |actions | Browse.. |

[} Enclosing type:

Name: drawCircle ]

Modifiers: ® public ) default
[] abstract [] final

Superclass: |DefaultlnternaIAction H Browse... ’

Interfaces: ‘ Add... ’

Do you want to add comments? (Configure templates and default value here)
[] Generate comments

@ Cancel ‘[ Finish

Paso 3
Se crea la accioén interna.

Jason - helloworld/src/java/actions/drawCircle.java - Eclipse ¢
File Edit Source Refactor Navigate Search Project Run Window Help

1= @lsvovar|®e o | PlgE @O |8y v e o
‘7".' Jason Navigator 2 . =gy ircle j 3
5% v // Internal action code for project helloworld

v 1Z helloworld package actions;

v @ |

@s.rc/as »import jason.*;[]
= sample_agent.asl
v #srcfjava s public class drawCircle extends DefaultInternalAction {

Vv i# actions

— & @verride
> M drawCircle java £ public Object execute(TransitionSystem ts, Unifier un, Term[]

P o9 jason.jar - /fhome/xsplyter/sma, // execute the internal action
ts.getAg().getLogger().info("executing internal action 'a
) if (true) { // just to show how to throw another kind of {
b & bin throw new JasonException("not implemented!");
b g=src }

€2 helloworld.mas2j

D (s cartagojar - /fhome/xsplyter/sn

.. // everything ok, so returns true
b Zjogo "y return true;

7.4.Como crear un artefacto
Nota: Un artefacto CArtAgO solo se utiliza si se selecciona CArtAgO como entorno para el MAS.

Paso 1
Clic derecho en el directorio "src/java" y selecciona la opcion New > CArtAgO Artifact.
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(S Jason - Eclipse SDK

File Edit Navigate Search Project Run Window Help

| Fav |av |e # |0 | G
B % v

v =% helloworld
v (#src/asl
2 sample_agent.asl

b fas jasonjar - /hor

b & cartagojar 1 oo
ke cartagojar -/ Open Type Hierarchy F4 L A L
& bin Show In Shift+altsw > & Intemal Action
D @ src - X )
- @ Annotation
88 helloworld.mas = COPY Ctri+C @ Class
b oo 5= Copy Qualified Name R
&#>]ogo - G Enum
[Z Paste Ctrl+v ¢ Interf
¥ Delete Delete G ntertace
¥ Package
Ity
Build Path N &Y Source Folder
Source Shift+Alt+S > | =4 Example...
Refactor Shift+Alt+T >
g Import 9 other... Ctrl+N
) | .
Paso 2

Rellena el formulario. Un artefacto CArtAgO es una clase java, solo se require el nombre de la clase.

Nota: a diferencia de las acciones internas, en este caso se debe usar un nombre con la primera letra en mayusculas, y

también se sugiere dar un nombre al paquete.

(= New CArtAgoO Artifact +

New CArtAgo Artifact
This wizard creates a new CArtAgO Artifact

Source folder: \helloworld/src/java | ‘ Browse...

[} Enclosing type:

Name: [Counteri ]

Modifiers: @® public ) default

] abstract [} final

Package: \ artifacts ‘ Browse...

Superclass: \Artifact | ‘ Browse...

Interfaces: ‘ Add...

Do you want to add comments? (Configure templates and default value here)
"] Generate comments

@ Cancel ![ Finish

Paso 3
El artefacto CArtAgO se ha creado.
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(2 Jason - helloworld/src/java/artifacts/Cot

File Edit Source Refactor Navigate Search Project Run Window Help

| rav @l ovar | ®s o | PlgE @m0 | e Fv e o
€’ Jason Navigator 23 =g e helloworld. mas2j f
BEg Y // CArtAg0 artifact code for project helloworld
¥ £ helloworld package artifacts;
v (#src/asl
- ° import cartago. *;
= sample_agent.asl
v (#srcfjava public class Counter extends Artifact {
v artifacts

}
* R Counterjava

D @ jasonjar - /home/xsplyter/sma,
D @ cartagojar - /home/xsplyter/sn
P = bin
D = src

%2 helloworld. mas2j

7.5.Como importar un proyecto Jason

Paso 1
Clic en el menu "File" y escoge la opcién "Import...".

Edit Navigate Search Project Run Window Help
New Shift+Alt+N >
oV
Open File...
Rename... F2
2] Refresh F5
Conyert Line Delimiters To >
Switch Workspace >
Restart
4 Export...
Properties Alt+Enter
Paso 2

Selecciona la opcion Jason > Jason Project.
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| =

Import + X
Select
E\A 3
Import a Jason project to the workspace
Select an import source:
(Al

v (= General
(&, Archive File
=2 Existing Projects into Workspace
[, File System
El Preferences
P = cvs
P = Install

v [ Jason
P = Plug-in Development
P (= Run/Debug

D (= Team
® [ Next > ] \ Cancel
Paso 3
Clic en el boton "Browse" y elige el directorio del proyecto, marca el proyecto que quieras importar y pulsa el boton "Finish".
e Import + X
Import Projects .
Select a directory to search for existing Eclipse projects. BA
|| Browse.. |

® Select root directory: |/home/xsplyter/teste/helloworld

) Select archive file:

Projects:

% helloworld (/home/xsplyter/teste/helloworld) ‘ Select All ‘

\ Deselect All ‘

Refresh ‘

["] Copy projects into workspace

Working sets
["] Add project to working sets

@ < Back Cancel H Einish
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7.6.Como exportar un proyecto Jason

Paso 1
Clic derecho en el proyecto y elige la opcién "Export...".
(=
File Edit Navigate Search Project Run Window Help
| Fav |av | s~ | 0 | v
' igator £3 . = a"|'
~
» & helloworld
b i New >
=5 )ogo
¥=log Go Into
Show In Shift+Alt+W >
2 Copy Ctrl+C
2 Copy Qualified Name
[ Paste Ctri+Vv
X Delete Delete
Build Path >
Refactor Shift+Alt+T >
23 Import...
BT
Paso 2
Elige la opcién Jason > Jason Project.
& Export + X
Select ﬁ
Export a Jason project to local file system | g E l

Select an export destination:

v (= General E
& Ant Buildfiles
J[E Archive File
1 File System
= Preferences

P = Install

P (= Jaca

v (= Jason

P (= Java

P = Plug-in Development

P (= Run/Debug

<€

@ Next > H Cancel

Paso 3
Clic en el botéon "Browse", elige el directorio donde quieras exportar el proyecto y pulsa "Finish".
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File system

Export resources to th

b [ jogo

e local file system.

» ™ & helloworld

&

A

¥ [ classpath
¥ [E project

I % helloworld.mas2j

Filter Types... | ‘ Select All | | Deselect All

To directory: [/home/xsplyter/testel

| v | ‘ Browse...

Options
["] Overwrite existing

®@

files without warning

() Create directory structure for files

@ Create only selected directories

‘ < Back

Next > ‘

Cancel

|| Einish

7.7.Como actualizar el plugin de Jason

Existen dos formas para actualizar el plugin de Jason para Eclipse.

Primer método

Clic en el menu "Help" y elige la opcién "Check for Updates”.

[

Jason - Eclipse SDK
File Edit Navigate Search Project Run Window

Welcome
= |o|ar |-
‘ _ _ _ Help Contents
; _ ) Search
® Jason Navig m\\ =g Dynamic Help
& v Key Assist... Shift+Ctri+L

Tips and Tricks...
Cheat Sheets...

Install New Software...

About Eclipse SDK

Segundo método
Paso 1

Clic en el menu "Help" y elige la opcién "About Eclipse SDK".

Manual de Jason - JGOMAS




G T | | Grupo de Tecnologia Informatica
Inteligencia Artificial

€ Jason - Eclipse SDK
File Edit Navigate Search Project Run Window

J Fév J ) J Qv J pe Welcome
J . . y B Help Contents
Search

% Jason Navig 23 =8 Dynamic Help

]

Tips and Tricks...
Cheat Sheets...

& v Key Assist... Shift+Ctri+L

Check for Updates
Install New Software...

About Eclipse SDK

Paso 2

Pulsa el botén "Installation Details".
"' -

About Eclipse SDK

Eclipse SDK
Version: 3.7.0

Build id: 120110613-1736

Visit http://www.eclipse.org/platform

This product includes software developed by the
Apache Software Foundation http://www.apache.org/

%9

@ [lnstallation Details]

(c) Copyright Eclipse contributors and others 2000, 2011. All rights reserved.

Paso 3
Selecciona "jasonide_feature" y haz clic en el botén "Update...".
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Eclipse SDK Installation Details

Installed Software | Installation History ] Features I Plug-ins I Configuration ]

Name | Version id

> 4 Eclipse SDK 3.7.0.120110613-173 org.eclipse.sdk.ide
¥ Jasonide_feature 1.0.5.201204151421 jasonide_feature.feature.grou

ason is an interpreter for an extended version of AgentSpeak
First release: December 2003.
ason is distributed under LGPL (see file LICENSE in the Jason directory).

@ [ Update... ][ Uninstall... ][ Properties ]

7.8.Como desinstalar el plugin de Jason para Eclipse

Paso 1
Clic en el menu "Help" y elige la opcién "About Eclipse SDK".

e Jason - Eclipse 'SDK

File Edit Navigate Search Project Run Window m
Welcome
| 3 |0 |a~ |-
J o =l - - Help Contents
i Search
9 Jason Navig 2 =8 Dynamic Help

& v Key Assist... Shift+Ctri+L
Tips and Tricks...
Cheat Sheets...

Check for Updates
Install New Software...

About Eclipse SDK

Paso 2
Pulsa el botén "Installation Details".
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| About Eclipse SDK =

Eclipse SDK

Version: 3.7.0

Build id: 120110613-1736

Visit http://www.eclipse.org/platform

This product includes software developed by the
Apache Software Foundation http://www.apache.org/

£t

@ [Installation Details]

(c) Copyright Eclipse contributors and others 2000, 2011. All rights reserved.

Paso 3

Elige "jasonide_feature" y haz clic en el boton "Uninstall...".
e Eclipse SDK Installation Details

Installed Software | Installation History I Features l Plug-ins I Configuration ]
Name Version Id
D §* Eclipse SDK 3.7.0.120110613-173 org.eclipse.sdk.ide
3. Jasonide_feature 1.0.2.201203271721 jasonide_feature.feature.groy
§* Xbase 2.0.1.v20110802063 org.eclipse.xtext.xbase.featu
4§+ Xtend2 SDK 2.0.1.v20110802063 org.eclipse.xtext.xtend2.sdk.{
§* Xtext Documentation 2.0.1.v20110802063 org.eclipse.xtext.docs.feature
4+ Xtext Examples 2.0.1.v20110802063 org.eclipse.xtext.examples.fe
(§* Xtext Runtime 2.0.1.v20110802063 org.eclipse.xtext.runtime.feat
D g Xtext SDK 2.0.1.v20110802063 org.eclipse.xtext.sdk.feature.
D g Xtext UI 2.0.1.v20110802063 org.eclipse.xtext.ui.feature.gr
ason is an interpreter for an extended version of AgentSpeak
First release: December 2003.
ason is distributed under LGPL (see file LICENSE in the Jason directory).

@ [ Update... ][ Uninstall... ” Properties ] [ Close ]

Paso 4
Confirma el proceso de desinstalacion pulsando el botén "Finish".
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Uninstall Details
Review and confirm the items to be uninstalled. @

Name Version Id
3. Jasonide_feature 1.0.2.201203271721 jaso

D]
-Details

@ [ < Back ][ Next > ] ’ Cancel ] [ Finish
Paso 5

ara completar la desinstalaciéon pulsa el botdn "Restart Now".
C Software Updates

x]

You will need to restart Eclipse SDK for the installation changes to take effect.
<7> You may try to apply the changes without restarting, but this may cause errors.

Not Now ] [Apply Changes Now] [ Restart Now ]

Mas informacioén en http://jason.sf.net.
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8. Anexo: Ejecucion de JGOMAS

Para ejecutar JGOMAS primero es necesario lanzar el manager y a continuacion los agentes.

* Lanzar el manager: Ejecutar el siguiente comando o lanzar el archivo jgomas_manager.bat (Windows) o jgo-
mas_manager.sh (Linux):

java -classpath "lib\jade.jar;lib\jadeTools.jar;lib
\Base64.jar;lib\http.jar;lib\iiop.jar;1lib
\beangenerator.jar;lib\jgomas.jar;student.jar;1lib
\jason.jar;lib\JasonlGomas.jar;classes;.” jade.Boot -gui
“Manager:es.upv.dsic.gti_ia.jgomas.Cmanager(<number_of_agents>, <map>, <re-
fresh_time>,<duration>)”

Ejemplo:

java -classpath "lib\jade.jar;lib\jadeTools.jar;lib
\Base64.jar;lib\http.jar;lib\iiop.jar;1lib
\beangenerator.jar;lib\jgomas.jar;student.jar;1lib
\jason.jar;lib\JasonlGomas.jar;classes;.” jade.Boot -gui
“Manager:es.upv.dsic.gti_ia.jgomas.Cmanager(4, map_04, 125,10)”

La dltima linea (en naranja) representa la llamada al agente manager, con el nombre Manager, la clase
es.upv.dsic.gti_ia.jgomas.Cmanager y los siguientes parametros:

*  4:numero de agentes

e  Map_04: nombre del mapa

* 125: tiempo de refresco en milisegundos
*  10: duracién de la ejecuciéon en minutos

e Lanzar los agentes: Ejecutar el siguiente comando o el fichero jgomas_launcher.bat (Windows) o jgo-
mas_launcher.bat (Linux):

java -classpath "lib\jade.jar;lib\jadeTools.jar;lib\Base64.jar;1lib
\http.jar;lib\iiop.jar;lib\beangenerator.jar;1lib
\jgomas.jar;student.jar;lib\jason.jar;lib\JasonJGomas.jar;classes;.
jade.Boot -container -host localhost

"<lista_de_agentes>”

Ejemplo:

java -classpath "lib\jade.jar;lib\jadeTools.jar;lib\Base64.jar;1lib
\http.jar;lib\iiop.jar;lib\beangenerator.jar;1lib
\jgomas.jar;student.jar;lib\jason.jar;lib\JasonJGomas.jar;classes;.
jade.Boot -container -host localhost
"Tl:es.upv.dsic.gti_ia.JasonJGomas.BasicTroopJasonArch(jasonAgent_AXIS.asl);T2:es.
upv.dsic.gti_ia.JasonJGomas.BasicTroopJlasonArch(jasonAgent_AXIS_MEDIC.asl);Al:es.u
pv.dsic.gti_ia.JasonJGomas.BasicTroopJasonArch(jasonAgent_ALLIED_FIELDOPS.asl);A2:
es.upv.dsic.gti_ia.JasonJGomas.BasicTroopJasonArch(jasonAgent_ALLIED.asl)”

Como en el caso del manager, las ultimas lineas se usan para definir los agentes. En este caso, se defi-
nen los agentes T1, T2, A1, y A2. Como ejemplo, en el caso del agente T1, su nombre se representa con
T1, su clase con es.upv.dsic.gti_ia.JasonJGomas.BasicTroopJasonArch y finalmente se especi-

fica el fichero .asl donde se encuentra su codigo, en este caso jasonAgent_AXIS.asl.

* Finalmente, para visualizar el motor grafico se ejecutara el fichero run_jgomasrender.bat, que tiene el siguiente
contenido:

set OSG_FILE_PATH=../../../../data
JGOMAS_Render.exe --server <hostname> --port <integer>
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9. Anexo: Creencias, acciones y objetivos/planes disponibles en la apli-
cacion de Jason-JGomas

9.1.Beliefs disponibles

tasks([])

Contiene la lista de tareas activas del agente. Ej:

tasks([task (1000, "TASK_GET_OBJECTIVE","Manager",pos(224,0,224),""),task(1001, "TASK_WALKING_PATH",
"A2",pos(204,0,228),"")])

En este ejemplo la lista tiene dos tareas activas:

— task(1000, "TASK_GET_OBJECTIVE", "Manager",pos(224,0,224),"") que indica que debe ir a por el objetivo
(la bandera) que esta en la posicion pos(224,0,224). La prioridad asignada a esta tarea es 1000

— task(2000, "TASK_GIVE_MEDIPAKS","A2",pos(204,0,228),"") que indica que debe ir a la posicién
pos(204,0,228) donde esta el agente A2 esperando paquetes de medicina (se supone que el agente que tiene es-
ta tarea activa es meédico). La prioridad asignada a esta tarea es 2000

task_priority(Task, Y)
Sirve para indicar la prioridad de cada tarea para el agente. Estos valores pueden ser modificados en funciéon de lo que
decida el agente. Ej: task_priority("TASK_GET_OBJECTIVE",1000) indica que la prioridad de la tarea
"TASK_GET_OBJECTIVE" es 1000.

manager("Manager")
Indica el nombre del agente Manager. En principio no debe tocarse

team(X)
Creencia que indica a que equipo pertenece el agente: “AXIS” o “ALLIED”

type(X)
Indica el tipo de soldado que es el agente: "CLASS_SOLDIER", "CLASS_MEDIC" o "CLASS_FIELDOPS"

patrollingRadius(X)
Solo para agentes del equipo “AXIS”. Sirve para indicar el radio utilizado en tareas de patrolling. Inicialmente es 64. A mayor
valor los agentes se alejaran mas del objetivo a cuidar.

fovObjects([])

Contiene la lista de objetos que ahora mismo ve el agente. La estructura de un objeto es [#, TEAM, TYPE, ANGLE, DIS-
TANCE, HEALTH, POSITION].

Ejemplo: [1,200,1,0.58,14.76,78,p0s(214,0,219)], el objeto 1 es del equipo 200 (AXIS), del tipo 1 (agente), con el angulo
0,58, a una distancia de 14,76, que tiene una salud de 78 y su posicién es pos(214,0,219)
Nota: Los valores de TEAM son: 100 (Allied), 200 (Axis), 1003 (bandera)

aimed("false")
Indica que el agente no tiene un enemigo al que disparar.

aimed("true")
Indica que el agente tiene un enemigo al que disparar.

medicAction(on)

Indica que el agente (debe ser médico) esta decidido a ayudar
medicAction(off)

Indica que el agente (debe ser médico) no esta decidido a ayudar

fieldopsAction(on)
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Indica que el agente (debe ser fieldops) esta decidido a ayudar
fieldopsAction(off)
Indica que el agente (debe ser fieldops) no esta decidido a ayudar

objectivePackTaken(on)
Indica que el agente ha cogido la bandera

state(Estado)
Esta creencia se utiliza para indicar el estado del agente en su maquina de estados: standing, eligiendo que tarea hacer o
esperando; go_to_target, acudiendo a su proximo objetivo; target_reached, ha llegado al objetivo; quit, debe terminar.

current_task(Task)
Guarda la tarea actual. Ej: current_task(task(1000, "TASK_GET_OBJECTIVE", "Manager",pos(224,0,224),"")) la
tarea actual es la de ir a por la bandera a la posicion 222,0,224

my_health(X)
Guarda la salud del agente. El valor inicial y maximo es 100, cuando llega a O, el agente se muere.

my_ammo (X)
Guarda la cantidad de balas que dispone el agente. El valor inicial es 100.

my_position(X,Y,Z);
Guarda la posicién ultima conocida por el agente

objective(ObjectiveX, ObjectiveY, Objectivez)
Guarda la posicién ultima conocida del objetivo del agente

my_ammo_threshold(X)
Guarda el umbral de balas por debajo del cual el agente puede pedir ayuda o tomar una decision. Inicialmente es 50

my_health_threshold(X)
Guarda el umbral de salud por debajo del cual el agente puede pedir ayuda o tomar una decision. Inicialmente es 50

debug(X)
Indica el grado de verbosidad del agente. Entre 1y 3
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9.2. Acciones

update_destination(Destination)
Esta accion sirve para modificar el destino al que deberia dirigirse el agente una vez calculado un nuevo posible destino. Por
ejemplo cuando se decide ir a otro sitio para perseguir a un enemigo.

move(Time);
Esta accion es para indicar la accién de movimiento durante un tiempo Time. Su uso es interno, no es necesario usarla

check_position(Position)
Sirve para saber si una posible posicion es valida o no. Tras su ejecucion se genera una creencia: position(X) donde X pue-
de ser valid o invalid.

create_medic_pack
Esta accion es usada por los soldados médicos para generar paquetes de medicina. Su uso es interno, no es necesario
usarla.

create_ammo_pack
Esta accién es usada por las soldados fieldops para generar paquetes de armamento. Su uso es interno, no es necesario
usarla.

9.3. Acciones Internas anadidas

.my_team(type,list)
Esta accion devuelve la lista de agentes de tu equipo disponibles a través de las paginas amarillas (DF) que son del tipo
“type”. Ej: .my_team("medic_AXIS", E) ejecutado por un agente del equipo “AXIS” devuelve la lista E que contiene los
meédicos de mi equipo.
Los servicios disponibles por defecto son:

- “AXIS”, ofrecido por todos los agentes del equipo AXIS

— “ALLIED”, ofrecido por todos los agentes del equipo ALLIED

- “medic_AXIS”, ofrecido por todos los agentes médicos del equipo AXIS

- “fieldops_AXIS", ofrecido por todos los agentes fieldops del equipo AXIS

- “packup_AXIS", ofrecido por todos los agentes soldier del equipo AXIS

- “medic_ALLIED”, ofrecido por todos los agentes médicos del equipo ALLIED

- “fieldops_ALLIED", ofrecido por todos los agentes fieldops del equipo ALLIED

- “packup_ ALLIED ", ofrecido por todos los agentes soldier del equipo ALLIED

.register( "JGOMAS", "type")
Se utiliza para registrar en el DF un servicio del tipo “type” por parte del agente que lo gjecuta. Ej: .register( "JGOMAS",
"medic_AXIS") registra en el DF el servicio “medic_AXIS”.

.send_msg_with_conversation_id(Rec, Perf, Cont, ConvId)

Se utiliza para enviar un mensaje con id de conversacion (es necesario por compatibilidad con el manager y con el resto de
agentes). Ej: .send_msg_with_conversation_id(agl, tell, Content, "CFA") envia un mensaje al agente agl, con
la performativa “tell”, con el contenido Content y con el id de conversacion “CFA” que significa Call for Ammo.
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9.4.Objetivos (Objetivos y planes disponibles que pueden ser usados pero no modifi-
cados)

11ook

Este objetivo se lanza para que el agente actualice los objetos que tiene a su alrededor. Actualiza fovObjects(ObjList),
que puede ser usado para ver qué objetos hay cerca.

Su uso es interno, no es necesario usarla.

Ishot (@)
Este objetivo se lanza cuando el agente decide disparar

ladd_task(task(TaskPriority, TaskType, Agent, Position, Content))
ladd_task(task(TaskType, Agent, Position, Content))

Estos dos objetivos se lanzan para afiadir una nueva tarea en la lista de tareas del agente. TaskPriority: Prioridad de la tarea;
TaskType: Tipo de tarea; Agent: agente asociado a la tarea; Position: Posiciéon donde llevar a cabo la tarea; Content: Posible
contenido adicional

9.5. Objetivos (Objetivos y planes disponibles que pueden ser modificados)
linit
Este objetivo se lanza una sola vez en la inicializacion del agente. Su plan asociado puede ser utilizado para introducir
creencias 0 nuevos objetivos necesarios por la estrategia disefiada.

lupdate_targets

Este objetivo puede utilizarse para actualizar las tareas y sus prioridades. Se invoca cuando el agente pasa a estado stan-
ding y debe elegir nueva tarea entre las disponibles. Seria necesario implementar el plan asociado a la creacion de este
evento

I'perform_look_action
Este objetivo se invoca cuando se ha mirado alrededor y se supone que se ha actualizado la lista de objetos alrededor fo-
vObjects(L). Seria necesario implementar el plan asociado a la creacién de este evento para poder ver qué hay alrededor

Iget_agent_to_aim

Este objetivo se invoca después del !perform_look_action, se utilizaria para decidir si hay algin enemigo al que apuntar.
Una implementacion sencilla del plan asociado ya esta disponible. Seria interesante mejorar dicho plan asociado para tomar
una decision de a quien apuntar mas refinada.

I'perform_aim_action

Si hay un enemigo al que apuntar se lanza este objetivo, el cual puede servir para tomar alguna decision respecto a qué
hacer, ir a por él, pasar de él.... Una implementacion sencilla del plan asociado ya esta disponible. Seria interesante mejorar
dicho plan asociado para tomar una decisiéon de a quien apuntar mas refinada.

I'perform_injury_action
Este objetivo se lanza cuando el agente es disparado. Seria necesario implementar el plan asociado a la creacion de este
evento para tomar una decisién, por ejemplo huir si hay poca vida.

I'perform_no_ammo_action
Este objetivo se lanza cuando el agente dispara y no le quedan balas. Seria necesario implementar el plan asociado a la
creacion de este evento para tomar una decision, por ejemplo huir.

I'performThresholdAction
Este objetivo se lanza cuando el agente dispone de menos vida o balas que los umbrales definidos en
my_ammo_threshold(X) y en my_health_threshold(X). Una implementaciéon sencilla del plan asociado ya esta disponi-
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ble, la cual siempre pide ayuda a médicos o a fieldops de su equipo. Seria interesante mejorar dicho plan asociado para
tomar una decision mas refinada de qué hacer.

IcheckMedicAction (S6lo para médicos)

Este objetivo es lanzado cuando a un agente médico le llega una peticion de ayuda. Una implementacion sencilla del plan
asociado ya esta disponible, la cual siempre decide ayudar, para ello genera la creencia medicAction(on). Seria intere-
sante mejorar dicho plan asociado para tomar una decision mas refinada de qué hacer y en ocasiones generar la creencia
medicAction(off), la cual haria que el agente no atendiese la peticion porque no le interesa.

IcheckAmmoAction (S6lo para fieldops)

Este objetivo es lanzado cuando a un agente fieldops le llega una peticion de ayuda. Una implementacion sencilla del plan
asociado ya esta disponible, la cual siempre decide ayudar, para ello genera la creencia fieldopsAction(on). Seria in-
teresante mejorar dicho plan asociado para tomar una decision mas refinada de qué hacer y en ocasiones generar la creen-
cia fieldopsAction(off), la cual haria que el agente no atendiese la peticion porque no le interesa.

Isetup_priorities

Este objetivo se lanza en la inicializacién del agente para fijar las prioridades de las tareas del agente. Cada agente puede
tener sus propias prioridades. Una implementacion sencilla del plan asociado ya esta disponible. Seria interesante en oca-
siones modificarlo para afiadir nuevas tareas o cambiar las prioridades para tener agentes que se comportan de forma
distinta.

+cfm_agree[source(M)]

Este objetivo se lanza cuando se recibe un mensaje confirmando que nos van a prestar ayuda médica. El agente M es el
que atendera la peticion. No es necesario modificar el plan asociado aunque puede ser interesante en ocasiones modificarlo
para refinar el comportamiento del agente.

+cfm_refuse[source(M)]

Este objetivo se lanza cuando se recibe un mensaje denegando la ayuda médica. El agente M es el que ha denegado la
peticién. No es necesario modificar el plan asociado aunque puede ser interesante en ocasiones modificarlo para refinar el
comportamiento del agente cuando se le niega la ayuda.

+cfa_agree[source(M)]

Este objetivo se lanza cuando se recibe un mensaje confirmando que nos van a prestar ayuda de armamento. El agente M
es el que atendera la peticion. No es necesario modificar el plan asociado aungue puede ser interesante en ocasiones modi-
ficarlo para refinar el comportamiento del agente.

+cfa_refuse[source(M)]

Este objetivo se lanza cuando se recibe un mensaje denegando la ayuda de armamento. El agente M es el que ha denega-
do la peticién. No es necesario modificar el plan asociado aunque puede ser interesante en ocasiones modificarlo para
refinar el comportamiento del agente cuando se le niega la ayuda.
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