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Em 2018 durante o projeto CooMAS participamos da competicio MAPC (Multi-Agent
Programming Contest) e da escrita e traducdo do artigo “A task-oriented architecture with priority
queue for BDI agents applied to the Multi Agent Programming Contest scenario” (Uma
arquitetura orientada a tarefas com fila de prioridades para agentes BDI aplicada ao cenario MAPC)
submetido para a publicadora Springer. Para 0 presente artigo, a pesquisa se classifica como
descritiva, voltada para um contexto especifico, considerando que é destacado como o principal
objetivo do artigo a apresentacao dos resultados adquiridos na competicdo MAPC no ano de 2018.
A competicao

No MAPC (Concurso de Programacdo de Multi-Agentes) séo apresentados problemas chaves
as equipes participantes, que devem identificar e desenvolver possiveis solu¢des apresentando
casos de testes e referéncias adequadas. Na edicédo de 2018, a cada rodada dois times competiam
simultaneamente com 34 agentes cada (divididos entre carros, motos, caminhdes e drones) e
disputavam por 3 rounds na obtencdo de pontos e dinheiro, buscando manter com os veiculos
autdbnomos uma cidade constantemente com dinheiro e agua. Os pontos eram adquiridos através
dos pocos de agua que deveriam ser construidos pelos times, e o dinheiro era obtido ao serem
completados trabalhos e missdes, podendo ser investido em upgrades para os veiculos ou em novos
pocos de agua.

Akuanduba-UDESC

Desenvolvemos os agentes utilizando a linguagem Jason. A comunicagdo entre 0s agentes e 0
servidor utilizava EISMassim, e para a comunicacdo entre 0s agentes (que ndo eram executados
todos na mesma maquina) foi utilizado o JADE. Além disso, todos 0s nossos agentes possuiam
roles, que eram gerenciadas e distribuidas pelo artefato CArtAgO. Para o processo de decisdo de
nossos agentes, foi implementada uma fila de prioridades. Para facilitar a contabilizacdo do tempo
ao longo da simulacdo, passados alguns segundos a simulagdo avangava um step. A cada step que
avancava, a arvore de possiveis decisdes que o0 agente poderia optar por seguir era atualizada, e a
decisdo selecionada era sempre a com a maior prioridade. Apresentando um exemplo simples: no
contexto dos veiculos autbnomos na cidade, todos os veiculos possuiam bateria. Sendo assim,
quando um veiculo tivesse pouca bateria a atividade de prioridade maxima na arvore de decisdes
seria ir ao posto mais proximo para recarregar. Quando tivessem a bateria recarregada, de acordo
com suas prioridades os veiculos podiam sair para executar a coleta de itens basicos, ou responder
a pedidos de ajuda recebidos de outros agentes para a criagdo de itens compostos.

Resultados

Quanto aos resultados da competicdo, perdemos para 0s 4 times contra quem competimos,
porém, na combinacdo de tecnologias e técnicas utilizadas apresentamos desempenho satisfatorio.
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Devido a estratégia utilizada para a entrega de jobs (trabalhos), nosso time se manteve com dinheiro
durante todas as partidas da competicao, e os agentes encarregados de coletar itens mantiveram o
estoque cheio por toda a simulacdo. Porém, perdemos todos os jogos competidos devido a fraca
estratégia que utilizamos no investimento do dinheiro para a criagdo de pogos de agua.

O sistema foi desenvolvido de forma a ser extremamente simples adicionar comportamentos aos
agentes. Uma classe funcionava como um planejador e gerenciador de tarefas, com varios import
contendo diferentes estratégias para as atividades. O desenvolvimento do planejador de tarefas e
gerenciador de tarefas foi trabalhoso, porém foi recompensador ao facilitar muito os testes para a
comparacdo de desempenho. As logicas para as diferentes tarefas ficavam todas nas classes
importadas, permitindo em questdo de segundos modificar blocos de codigo extremamente
importantes.

Concluo afirmando que nossa experiéncia no Multi-Agent Programming Contest foi uma
experiéncia recompensadora. Utilizamos a oportunidade para competir e a0 mesmo tempo
conhecer diferentes universidades, e apesar de termos tido uma colocagdo ruim no campeonato
nosso esforco ndo foi em vao. A maioria das estratégias utilizadas se mostraram eficientes, nossa
comunicacdo funcionou sem problemas, mesmo ao distribuir nossos agentes em 3 maquinas, e
ainda nossas ldgicas de coleta de itens e entrega de trabalhos se mostrou funcional e eficaz.
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