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ROBOT CON PASILLOS ESTRECHOS

Impleméntese el problema del robot que recorre el perimetro de un objeto de
forma que se permita la existencia de pasillos estrechos, haciendo uso de un
estado interno del agente.

Los pasillos estrechos deben recorrerse integramente, sin que ello cause un
Problema de confusién al robot, es decir, confunda el objeto que esta recorriendo

y continte el recorrido a través de otro obijeto.
Si un pasillo estrecho esta bloqueado, como el que se indica en la Figura 1, el

robot debe recorrerlo integramente, dando a continuacién la vuelta atras con
objetivo de salir del mismo.

Figura 1: Recorrido de un pasillo estrecho




ll.  Discusiéon del problema y descripcion del tipo de agente a disedar, !
ilustrando la correspondiente arquitectura agente !

1. El problema

El problema consiste en desarrollar un agente con estado interno que sea capaz
de seguir un contorno arbitrario (Figura 2) indefinidamente.

[
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Figura 2: Seguimiento de un contorno

El problema se complica cuando el contorno a seguir contiene algun pasillo

estrecho que puede confundir al robot (Figura 1).

2. El agente

El agente es el responsable de conseguir encontrar y seguir dicho contorno sin
gue se confunda. Acceda al mundo para acceder a sus entradas sensoriales, las
tiene en consideracion y decide la accion correcta a realizar.

Operamos con hasta 2 sistemas de coordenadas al mismo tiempo, el del mundo,
gue nunca cambia, y el del robot, que cambia dependiendo del Ultimo movimiento

realizado por el robot (norte, este, sur, oeste).
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La siguiente figura muestra la arquitectura usada para el desarrollo del agente.

Vector de Caracteristicas, X

Entradas Procesamiento
—_—
sensoriales perceptual

X0

X1

X2 —

X4

é

X7

Seleccién de la .,
—> Accion
accion

Figura 3: Arquitectura del agente
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lll. Descripcién detallada de las caracteristicas de cada una de los

|
|
I . - - -
! componentes del agente i percepciones, acciones, estado interno,
! estado del ambiente

1. Entradas sensoriales

Las entradas sensoriales representan la informacién del mundo a la que el robot

puede acceder. Dicha informacién se colecta sin procesar y puede tener diferente

significado dependiendo del estado actual del agente.

Figura 4: Entradas sensoriales del mundo
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Dichas entradas se representan en el sistema de coordenadas del mundo (Figura
5).

NORTE

|

OESTE «—— @ . ESTE

SUR
Figura 5: Sistema de coordenadas del mundo

2. Procesamiento perceptual

Dicho proceso se encarga de transformar la informacion del mundo que
acabamos de recoger en informacion entendible e til dependiendo del estado

actual.

El estado del agente nos indica como captar la informacion de las entradas
sensoriales y transformar esa informacion en el vector de caracteristicas. En
nuestro agente el vector de caracteristicas representa a las entradas sensoriales
en el sistema de coordenadas del robot en cada estado posible (Norte, Este, Sur,

Oeste).




A,
|IA Robot| ™ g

1. Sistema de coordenadas del robot en estado NORTE (Figura 6)

El sistema de coordenadas en estado norte coincide con el sistema de
coordenadas del mundo

NORTE

OESTE «— @ ____ ,  ESTE

) -

SUR

Figura 6: Sistema de coordenadas del robot en estado norte

2. Sistema de coordenadas del robot en estado ESTE (Figura 7)

OESTE

SUR <+«—— @M ———_» NORTE

) -

ESTE

Figura 7: Sistema de coordenadas del robot en estado este
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3. Sistema de coordenadas del robot en estado SUR (Figura 8)

SUR

ESTE — ——— OESTE

Loy
B

NORTE
Figura 8: Sistemas de coordenadas del robot en estado sur

4. Sistema de coordenadas del robot en estado OESTE (Figura 9)

ESTE

NORTE +—— i @i —1 4! guRr

e
) - 4

OESTE

Figura 9: Sistema de coordenadas del robot en estado oeste
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3. Vector de caracteristicas

El vector de caracteristicas representa la informacion procesada (til para el robot.

Como en nuestro robot operamos en 2 sistemas de coordenadas al mismo tiempo

(mundo y robot), el vector de caracteristicas contiene diferente informacién

dependiendo del estado en el que se encuentra el robot.

El \Y

ector de caracter2sti

cas contiene 8 Y

representa la informacion recogida del mundo en el sistema de coordenadas

actual del robot. X0 representa la entrada prioritaria y X7 aquella con menos

prioridad.

Las entradas se recolectan asignando el valor mas al sur del robot a la entrada

X0, siguiendo el sentido de las agujas del reloj (siempre en el sistema de

coordenadas actual delrobot)r el | enamo s

as

1. Vector de caracteristicas en estado NORTE

Caracteristica | Sensorial
X0 SO
X1 S1
X2 S2
X3 S3
X4 S4
X5 S5
X6 S6
X7 S7

entradas

11 |
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2. Vector de caracteristicas en estado ESTE

Caracteristica | Sensorial
X0 S7
X1 SO
X2 S1
X3 S2
X4 S3
X5 S4
X6 S5
X7 S6

3. Vector de caracteristicas en estado SUR

Caracteristica | Sensorial
X0 S1
X1 S2
X2 S3
X3 S4
X4 S5
X5 S6
X6 S7
X7 SO

12 |
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4. Vector de caracteristicas en estado OESTE

Caracteristica | Sensorial
X0 S3
X1 S4
X2 S5
X3 S6
X4 S5
X5 S6
X6 S7
X7 SO

4. Seleccion de la acciodn

La seleccion de la accion consiste en transformar los datos del vector de
caracteristicas en la accion que realizara el robot. Nuestro algoritmo consiste en
seguir los contornos que le rodeen, de manera que sea capaz de tratar pasillos

estrechos.

La idea de seleccionar la accion consiste en buscar la primera casilla vacia a la
gue nos podemos mover (X0, X2, X4, X6) a la que llamamos C y la primera casilla
vacia accesible (X0, X2, X4, X6) después de haber encontrado una casilla

ocupadaa | a que I|I.l amamos CO

Si todas las caracteristicas son 0, el movimiento sera hacia el norte, en caso
contrario n 0 s mover emos a | a casil |l a Co.
encontrado ningw%n valor adecuado par a

movimiento.

13|
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5. Accidn

La casilla destino representa el movimiento que ha de realizar nuestro robot, pero
dicho movimiento esta representado en el sistema de coordenadas del robot. Para
realizar el movimiento tendremos que transformar dichas casillas al sistema de

coordenadas del mundo e realizar el movimiento final.

Para transformar la accion seleccionada al sistema de coordenadas del mundo

usaremos las siguientes tablas.

1. Tabla de transformacion del estado Norte del robot al mundo

Caracteristica | Sensorial
X0 SUR
X2 OESTE
X4 NORTE
X6 ESTE

2. Tabla de transformacion del estado ESTE del robot al mundo

Caracteristica | Sensorial
X0 OESTE
X2 NORTE
X4 ESTE
X6 SUR

14 |
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3. Tabla de transformacion del estado SUR del robot al mundo

Caracteristica | Sensorial
X0 NORTE
X2 ESTE
X4 SUR
X6 OESTE

4. Tabla de transformacion del estado OESTE del robot al mundo

Caracteristica | Sensorial
X0 ESTE
X2 SUR
X4 OESTE
X6 NORTE

15 |



IV. Descripcion detallada en pseudocddigo de la tabla de reglas

agente 1 sin incluir las caracteristicas de la interface grafica

/** Obtenemos las entradas sensoriales */

Obtener entradas sensoriales

/** Obtenemos el vector de caracteristicas */
Si estado actual == NORTE

Captar vector de caracteristicas para el estado norte
Sino si estado actual == ESTE

Captar vector de caracteristicas para el estado este
Sino si estado actual == SUR

Captar vector de caracteristicas para el estado sur
Sino si estado actual == OESTE

Captar vector de caracteristicas para el estado oeste

Obt enemosY C y C6o
Para X en X0 hasta X7
Si X es X0, X1, X2 o X7
Si X casilla vacia
Si tenemos que cestatapturada aurC 6
C&X
Sino
Si No hemos capturado C aun
CcC=X
Fin SI
Sino Empezar a capturar C6
Fin Si

Fin Para

SiIX0==0yX1==0yX2==0yX3==0yX4==0yX5==0yX6==0y X7 =

C&GEX4
Fin Si

—_———

16 |
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Si COl no existe

Fin Si
[** Realizar accion */
Si estado actual == NORTE

Movimiento u s a n d mara €l @stado norte
Sino si estado actual == ESTE

Movi mi ent o parassebestado est€ 0
Sino si estado actual == SUR

Movi mi ent o parassebestado surlC 0
Sino si estado actual == OESTE

Movimiento usando C (ara el estado oeste

17|
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/I'NA Robot - 2007/2008
/I Coded by Moritz Wundke - moritz.wundke@tragnarion.com - 3552083037D

/I This is our world

var World =

{
m_sName : "RobotWorld" ,
m_sVersion : "0.1" ,
m_sWorldName : "<NoNameSet>"
m_bDebug : true ,

m_xmlData : "™,

m_iDimension : O,

m_iStartX : 0,

m_iStarty : 0,

SelectWorld : function ()

{
Bender . StopProcess ();
$("select#Select option:selected" ). each (function ()
{

var $entry = $(this );
$("#Worldinfo" ). fadeOut ("slow" , function ()
{

$("#WorldInfo" ). html ("<span class= \"Advice \">Loading

World...</span>" );

$("#WorldInfo" ). fadeln ("slow" , function ()

{
WorldEditor .m_sCurrentWorld = $entry .val ();
/l Load World
$.ajax (
{

type : "GET",

url : "world/" + WorldEditor .m_sCurrentWorld

dataType : "xml" ,

async : false,

cache: false,

success : function (data)

{

var $html = ";
World .LoadWorld (data);

/I Find World Name
$(data). find ('world' ). each ( function

var $WorldTag = $(this );
World .m_sWorldName =
$WorldTag .attr ('name' );

b

/I Get Dimension
$(data). find (‘row' ). each ( function

{

0

0

18|



#,
|IA Robot| ™ g

var $row = $(this );

World .m_iDimension = 0;
$row .find (‘field' ). each ( function ()
{

var $field = $(this );
World .m_iDimension ++;

D
D
$(data). find ('row' ). each ( function ()
{
var $row = $(this );
$html += "<divclass= \"Row\">" ;
$row .find (‘field' ). each ( function ()
{
var $field = $(this );
$html += "<div class= \"Field \">" ;
if ( $field .attr ('name' ) ==
"OccupiedField" )
{
$html += "<div
class= \"OccupiedField \"></div>" ;
}
else if ( $field .attr ('name' ) ==
"Bender" )
{
$html += "<div
class= \"Bender \"></div>" ;
}
else
{
$html += "<div
class= \"BlankField \"></div>" ;
}
llalert(World.m_World2DArray[idx,jdx]);
$html += "</div>"
D
$html += "</div>"
D

$("#WorldInfo" ). html ($html );
World .WorldHoover ();

World .WorldClick ();

Bender .SetStartPosition ();

}
D
D
D
b;
I
Process: function ()
{

if ( World .m_iDimension < 5)

{
alert ("Load a World First!!" );

19|
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}
else
{
Bender . StartProcess ();
}
}1
StopProcess : function ()
{
if ( World .m_iDimension < 5)
{
alert ("Load a World First!!" );
}
else
{
Bender .StopProcess ();
}
}1
LoadWorld : function (xmldata )
{
World .m_xmlIData = xmldata ;
}1
WorldHoover : function ()
{
Il Field Hoover
$("#Worldinfo .Field" ). hover (
function () {
$(this ). removeClass ("Field" );
$(this ). addClass ( "FieldHoover" );
}1
function () {
$(this ). removeClass ("FieldHoover" );
$(this ). addClass ("Field" );
}
)i
/I Occupied Field Hoover
$("#Worldinfo .OccupiedField" ). hover (
function () {
$(this ). removeClass ("OccupiedField" );
$(this ). addClass ( "OccupiedFieldHover" );
}l
function () {
$(this ). removeClass ("OccupiedFieldHover" );
$(this ). addClass ("OccupiedField" );
}
)i
}l
Debug : function (string )
{
$("#Debuginfo” ). html (“Info: " + string )
}l
WorldClick : function ()
{
I $("#WorldInfo .Field").click( function()
I {

20 |
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1l alert(World.m_sWorldName);
1 Dk
}1
SetStartPosition : function ()
{
World .m_iStartX = 0;
World .m_iStartyY = 0;
var $Found = false
$(".Row" ). each ( function ()
{
var $row = $(this );
if ( '$Found )
{
World .m_iStartX = 0;
$row .find ("div" ). each ( function ()
{
var $field = $(this );
if ( $field .attr (‘class') == "Field" )
{
$field .find ("div" ). each ( function ()
{
var S$cell = $(this );
if ( $cell .attr ('class') == "Bender" )
{
$Found = true ;
}
if ( !$Found )
{
World .m_iStartX += 1;
}
ok
}
D
if ( !$Found )
{
World .m_iStartY += 1;
}
}
D
}
¥
/I This is our robot called bender
var Bender =
{

m_sName : "Bender" ,
m_sVersion : ",

m_iPosX: 0,

m_iPosY : 0,

m_iSpeed : 200,

m_Sensors : "™,

m_Active : false,

m_Moving : false,
m_LastMovement : "NORTH",
StartProcess : function ()

21 |
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{
Bender .m_Active = true;
Bender .Process ();
}1
Process: function ()
{
/I while active == true we'll move our robot
if ( Bender .m_Active == true )
{

Bender .m_Active = true;
Bender .GetSensorEntries ();

var XO;

var X1;

var X2;

var X3;

var X4;

var X5;

var X6;

var X7;

if ( Bender .m_LastMovement == "NORTH" )

{
var X0 = Bender .m_Sensors [ 5];
var X1 = Bender .m_Sensors [ 6];
var X2 = Bender .m_Sensors [ 7];
var X3 = Bender .m_Sensors [ 0];
var X4 = Bender .m_Sensors [ 1];
var X5 = Bender .m_Sensors [ 2];
var X6 = Bender .m_Sensors [ 3];
var X7 = Bender .m_Sensors [ 4];

}

else if ( Bender .m_LastMovement == "EAST" )

{
var X0 = Bender .m_Sensors [ 7];
var X1 = Bender .m_Sensors [ 0];
var X2 = Bender .m_Sensors [ 1];
var X3 = Bender .m_Sensors [ 2];
var X4 = Bender .m_Sensors [ 3];
var X5 = Bender .m_Sensors [ 4];
var X6 = Bender .m_Sensors [ 5];
var X7 = Bender .m_Sensors [ 6];

}

else if ( Bender .m_LastMovement == "SOUTH" )

{
var X0 = Bender .m_Sensors [ 1];
var X1 = Bender .m_Sensors [ 2];
var X2 = Bender .m_Sensors [ 3];
var X3 = Bender .m_Sensors [4];
var X4 = Bender .m_Sensors [ 5];
var X5 = Bender .m_Sensors [ 6];
var X6 = Bender .m_Sensors [ 7];
var X7 = Bender .m_Sensors [ 0];

}

else if ( Bender .m_LastMovement == "WEST" )

22 |
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"+X6+", X0: "+X7);

{
var X0 = Bender .m_Sensors [ 3];
var X1 = Bender .m_Sensors [4];
var X2 = Bender .m_Sensors [5];
var X3 = Bender .m_Sensors [ 6];
var X4 = Bender .m_Sensors [ 7];
var X5 = Bender .m_Sensors [ 0];
var X6 = Bender .m_Sensors [ 1];
var X7 = Bender .m_Sensors [ 2];

}

Ilalert("X0: "+X0+", X0: "+X0+", X0: "+X2+", X0: "+X3+", X0: "+X4+", X0: "+X5+", XO0:

Il Find the first free field and the first free one after a occupied one

var FirstvalidField = -1;
var ValidField = -1;
var CaptureValidField = false;
for (var i= 0;i< 8;i++ )
{
if ( ValidField >= 0)
{
break ;
}
switch (i)
{
case O:
if ( X0 == 0)
{
if ( FirstValidField < 0)
{
FirstvValidField = O;
llalert("X0: 0");
}
}
else
{
CaptureValidField = true ;
lalert("X0: x");
}
break ;
case 1:
if ( X1 == 1)
{
CaptureValidField = true ;
lalert("X1: x");
}
else
{
lalert("X1: 0");
}
break ;
case 2:
if ( X2 == 0)
{

23|
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if ( CaptureValidField )

if ( ValidField <= -1)

{
ValidField = 2;
llalert("X2: 0 -");
}
}
else
{
if ( FirstValidField < 0)
{
FirstValidField = 2;
llalert("X2: 0");
}
}
}
else
{
CaptureValidField = true ;
lalert("X2: x");
}
break ;
case 3:
if ( X3 == 1)
{
CaptureValidField = true ;
flalert("X3 :x");
}
else
{
llalert("X3: o");
}
break ;
case 4.
if ( X4 == 0)
{
if ( CaptureValidField )
{
if ( ValidField <= -1)
{
ValidField = 4;
llalent("X4:0 -");
}
}
else
{
if ( FirstvValidField < 0)
{
FirstvalidField = 4;
llalert("X4: o");
}
}
}
else
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{
CaptureValidField = true ;
llalert("X4:  x");
}
break ;
case 5:
if ( X6 == 1)
{
CaptureValidField = true;
lalert("X5: x");
}
else
{
llalert("X5: o");
}
break ;
case 6:
if ( X6 == 0)
{
if ( CaptureValidField )
{
if ( ValidField <= -1)
{
ValidField = 6;
llalert("X6: 0 -");
}
}
else
{
if ( FirstValidField < 0)
{
FirstvValidField = 6;
llalert("X6: 0");
}
}
}
else
{
CaptureValidField = true ;
llalert("X6: x");
}
break ;
case 7:
if ( X7 == 1)
{
CaptureValidField = true ;
lalert("X7 . x");
}
else
{
lalert("X7: 0");
}
break ;
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}
/l Make default north move
if( X0== 0&& X1 == 0&%& X2 == 0&& X3 == 0&%& X4 == 0 &&
X5 == 0&& X6 == 0&%& X7 == 0)
{
ValidField = 4;
}

/l Make sure we move
if ( ValidField < 0)
{

/I We caprured no valid field so get the last valid one

ValidField

}

llalert(">>X"+ValidField);
World .Debug (" ValidField: X"
X"+ FirstValidField );

/I Prevent from Invalid Movement

FirstvalidField ;

’

+ ValidField + " FirstValidField:

if ( ValidField >= 0)
{
if ( Bender .m_LastMovement == "NORTH" )
{
switch ( ValidField )
{
case 0: Bender .MoveSouth ();
break ;
case 2: Bender .MoveWest ();
break ;
case 4: Bender .MoveNorth ();
break ;
case 6: Bender .MoveEast ();
break ;
}
}
else if ( Bender .m_LastMovement == "EAST" )
{
switch ( ValidField )
{
case 0: Bender .MoveWest ();
break ;
case 2: Bender .MoveNorth ();
break ;
case 4: Bender .MoveEast ();
break ;
case 6: Bender .MoveSouth ();
break ;
}

else if ( Bender .m_LastMovement

{
switch ( ValidField )

{

"SOUTH" )
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case 0: Bender
break ;
case 2:
break ;
case 4:
break ;
case 6:

break ;

Bender
Bender

Bender

}
}

else if ( Bender .m_LastMovement

{
switch ( ValidField )

{
case 0: Bender
break ;
case 2: Bender
break ;
case 4: Bender
break ;
case 6: Bender
break ;

}
}

StopProcess :

{

function

0

Bender .m_Active = false;
/[Bender.GetSensorEntries();

.MoveNorth ();

.MoveEast ();

.MoveSouth ();

.MoveWest ();

== "WEST" )
.MoveEast ();
.MoveSouth ();
.MoveWest ();

.MoveNorth ();

/lalert("S1: "+Bender.m_Sensors[0]+", S2: "+Bender.m_Sensors[1]+", S3:
"+Bender.m_Sensors[2]+", S4: "+Bender.m_Sensors[3]+", S5: "+Bender.m_Sensors[4]+", S6:
"+Bender.m_Sensors[5]+", S7: "+Bender.m_Sensors[6]+", S8: "+Bender.m_Sensors[7]);

}l
SetStartPosition : function ()
{
World . SetStartPosition  ();
Bender .m_iPosX = World .m_iStartX ;
Bender .m_iPosY = World .m_iStartY ;
}l
MoveBender : function (PosX, PosY)
{

/l'if bBender true then we will show a bender image

Il if false we'll show a empty field

var $RowCounter = 0;
var $FieldCounter = 0;
var $PosX = PosX;
var $PosY = PosY;
var $Finish = false;
var $CurrentSpeed = Bender .m_iSpeed ;
$("#Worldinfo .Row" ). each ( function ()
{
var $row = $(this );
$row .find ("div" ). each ( function ()
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{
var $field = $(this );
if ( $field .attr (‘class') == "Field" )
{
$field .find ("div" ). each ( function ()
{
var $cell = $(this );
if ( $cell .attr (‘class') == "Bender" )
{

I/l Fade a empty field in
$field .html ("<div
class= \"BlankField \"></div>" );
$("#WorldIinfo .Ro  w"). each ( function ()

{
var $row = $(this );
if ( '$Finish )
{
$FieldCounter = 0;
$row .find ("div" ). each ( function ()
{
var $field = $(this );
if ( $field .attr ('class') ==
"Field" )
{
if ( $RowCounter ==
$PosY && $FieldCounter == $PosX && !$Finish )
{
$Finish = true ;
$field .fadeOut ($CurrentSpeed , function ()
{
/I Fadein a
bender
$field .html ("<div class= \"Bende r\"></div>" );
$field .fadeln ($CurrentSpeed , function ()
{
World .m_Moving = false;
Bender .Process ();
i
D
}
if ( $FieldCounter < $PosX
)
{
$FieldCounter += 1;
}
}
D:;
if ( SRowCounter < $PosY )
{

$RowCounter += 1;
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GetEntry : function (PosX, PosY)

if ( (PosX < 0 || PosX > World .m_iDimension ) || (PosY < 0 || PosY >
World .m_iDimension ) )
{
/I Out of Bound
return 1,

}

/I Get to field and look if it's a blocked one or a free one

var $RowCounter = O0;

var $FieldCounter = 0;

var $PosX = PosX;

var $PosY = PosY;

var $Finish = false;

var $SensorEntry = O;

$(World .m_xmlIData ). find ('row' ). each ( function ()

{
var $row = $(this );
if ( '$Finish )
{
$FieldCounter = 0;
$row .find (‘field' ). each ( function ()
{
if ( SRowCounter == $PosY && $FieldCounter == $PosX
&& !$Finish )
{
$Finish = true ;
var $field = $(this );
if ( $field .attr ('name’' ) == "OccupiedField" )
{
$SensorEntry = 1;
}
else
{
$SensorEntry = 0;
}
}
if ( $FieldCounter < $PosX )
{
$FieldCounter += 1;
}
»;

if ( SRowCounter < $PosY )
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{
$RowCounter += 1;
}
}
D
return  $SensorEntry ;
3
GetSensorEntries : function ()
{
/I Get Value for S1, S2, S3, S4, S5, S6, S7, S8
Bender .m_Sensors [0] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY - 1); //S1
Bender .m_Sensors [1] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY - 1); //S2
Bender .m_Sensors [2] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY - 1); //S3
Bender .m_Sensors [3] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY ); //S4
Bender .m_Sensors [4] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY + 1); // S5
Bender .m_Sensors [5] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY + 1); //S6
Bender .m_Sensors [6] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY + 1); //S7
Bender .m_Sensors [7] = Bender .GetEntry (
Bender .m_iPosY ); //S8
3
MoveNorth : function ()
{
/I Move to north if it's posible
if ( Bender .m_iPosY > 0)
{
World .Debug ("Direction: N* );
Bender .m_iPosY -= 1;
World .m_Moving = true ;
Bender .m_LastMovement = "NORTH";
Bender .MoveBender (Bender .m_iPosX ,
}
3
MoveEast : function ()
{
/I Move to east if it's posible
if ( Bender .m_iPosX < World .m_iDimension
{
World .Debug ("Direction: E" );
Bender .m_iPosX += 1;
World .m_Moving = true ;
Bender .m_LastMovement = "EAST";
Bender .MoveBender (Bender .m_iPosX ,
}
3
MoveSouth : function ()
{

/I Move to south if it's posible
if ( Bender .m_iPosY < World .m_iDimension

Bender .m_iPosX - 1,
Bender .m_iPosX

Bender .m_iPosX + 1,
Bender .m_iPosX + 1,
Bender .m_iPosX + 1,
Bender .m_iPosX

Bender .m_iPosX - 1,
Bender .m_iPosX - 1,

Bender .m_iPosY);

)

Bender .m_iPosY);

)
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3

{
World .Debug ("Direction: S" );
Bender .m_iPosY += 1;
World .m_Moving = true ;
Bender .m_LastMovement = "SOUTH";
Bender .MoveBender (Bender .m_iPosX , Bender .m_iPosY);
}
h
MoveWest : function ()
{
Il Move to west if it's posible
if ( Bender .m_iPosX > 0)
{
World .Debug ("Direction: W" );
Bender .m_iPosX -= 1;
World .m_Moving = true ;
Bender .m_LastMovement = "WEST";
Bender .MoveBender (Bender .m_iPosX , Bender .m_iPosY);
}
}

/I This is our world editor
var WorldEditor =

{

m_sName : "RobotWorldEditor"
m_sVersion : "0.1" ,
m_iDimension : 5,
m_sCurrentWorld : ",
m_sAllWorlds : ",
m_sCurrentTool : ™,
m_iStartPoints : 0,
EditorSelectWorld : function ()
{

$("select#ESelect option:selected" ). each (function ()

{
var $entry = $(this );
$("#WorldinfoEditor" ). fadeOut ("slow" , function ()
{

$("#WorldInfoEditor* ). html ("<span class= \"Advice \">Loading
World...</span>" );

$("#WorldInfoEditor* ). fadeln ("slow" , function ()

{
WorldEditor .m_sCurrentWorld = $entry .val ();
if ( Worldeditor .m_sCurrentWorld == "MakeNewWorld"
{

/I Make a new World so get the new dimension
WorldEditor .GetDimension ();

var html = ";
for (i=0; i < WorldEditor .m_iDimension
{

html += "<div class= \"Row\">" ;

for (j=0; j < WorldEditor .m_iDimension

{

html += "<div class= \"Field\">" ;
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class= \"BlankField \"></div >";

else

class= \"Field \">" ;

"OccupiedField" )

class= \"OccupiedField \"></div>"

"Bender" )

class= \"Bender \"></div>" ;

class= \"BlankField \"></div>" ;

}

html +=
html +=
}
html +=

$( "#WorldIinfoEditor"
WorldEditor .WorldHoover ();
WorldEditor .WorldClick ();

"</div>"

"<div

"<fdiv>"

). html (html );

url : "world/" + WorldEditor .m_sCurrentWorld

/I Load World

$.ajax (

{
type : "GET",
dataType :
async : false,
cache: false,

success : function

{

var $html

nxmln ,

(data)

$(data). find ('row' ). each ( function ()

var $row = $(this );

$html += "<div class= \"Row\">" ;
$row .find (‘field' ). each ( function ()
{
var $field = $(this );
$html += "<div
if ( $field .attr ('name’ ) ==
{
$html += "<div
}
else if ( $field .attr ('name’ ) ==
{
$html += "<div
}
else
{
$html += "<div
}
$html += "</div>"
D:;
$html += "</div>"

b

$( "#WorldinfoEditor"

). html ($html );

WorldEditor .WorldHoover ();
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WorldEditor .WorldClick ();

}
i
}
D
D
D
h
GetDimension : function ()
{

var NewDimension ;
while (isNaN (NewDimension ))
{
NewDimension = parselnt (prompt ("[" + WorldEditor .m_sName +"
"+ WorldEditor .m_sVersion + "] Please entera  dimension between 5 and 15 (int
value)" ,"Dimension” ), 10);
Il Check Dimension is between 5 and 15
if ( 'isNaN ( NewDimension ) && (NewDimension < 5 || NewDimension

> 15) )
{
NewDimension = NaN;
alert ("Enter an integer value between 5 and 15!" );
}
}
WorldEditor .m_iDimension = NewDimension ;
3
LoadWorlds : function ()
{
$.get ("world/worldinfo.xml"  , function (data) {
var MakeNewWorldOption = "<option value= \"MakeNewWorld \" >*

Create World</option>" ;
$("#ESelect" ). html ("™);
$("#Select” ). html (™);
/l Read .xml to populate both
$(data). find (‘world' ). each ( function () {
var $entry = $(this );
var NewWorldOption = "<option value= \"™ + $entry .attr (‘ref') +
"\">" + S$entry .attr ('name' ) + "</option>" ;
$("#ESelect" ). append ($(NewWorldOption ));
$("#Select" ). append ($(NewWorldOption ));

D
$("#ESelect" ). append ($( MakeNewWorldOption ));
D
}l
WorldHoover : function ()
{

/I Field Hoover
$( "#WorldinfoEditor .Field" ). hover (
function () {
$(this ). removeClass ("Field");
$(this ). addClass ("FieldHoover" );
3
function () {
$(this ). removeClass ("FieldHoover" );
$(this ). addClass ("Field" );
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);

/I Occupied Field Hoover
$("#WorldInfoEditor .OccupiedField" ). hover (
function () {
$(this ). removeClass ("OccupiedField" );
$(this ). addClass ("OccupiedFieldHover" );
3
function () {
$(this ). removeClass ("OccupiedFieldHover" );
$(this ). addClass ( "OccupiedField" );

}
)i
h
WorldClick : function ()
{

$("#WorldinfoEditor .Field" ). click (' function ()
{
var $entry = $(this );
var $bOk = true ;
WorldEditor .m_iStartPoints = 0;
$("#WorldinfoEditor .Bender" ). each ( function ()

{
WorldEditor .m_iStartPoints += 1;
b
$entry .fadeOut ("fast" , function ()
{
var html ;
if ( WorldEditor .m_sCurrentTool == "OccupiedField" )
{
html = "<div class= \"OccupiedField \"></dvi>" ;
}
else if ( WorldEditor .m_sCurrentTool == "EmptyField" )
{
html = "<div class=\"BlankField \"></div>" ;
}
else if ( Worldeditor .m_sCurrentTool == "BenderStartPoint" )
{
if ( WorldEditor .m_iStartPoints == 0)
{
html = "<div class= \"Bender \"></dvi>" ;
WorldEditor .m_iStartPoints = 1;
}
else
{
$bOk = false;
}
}
if ( $bOk && WorldEditor .m_sCurrentTool != "™ )
{

$entry .html (html );
WorldEditor .WorldHoover ();
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}
$entry .fadeln ("fast" , function ()
{
if ( 1$bOk )
{
alert ("There is already a start point in the world!! \nTo
spawn a new one just  overwrite the current start point..." );
}
D
D
D
}1
FieldClickAction : function ()
{
var $field = $(this );
alert ($field .html ());
}1
SelectEmptyFieldTool : function ()
{
WorldEditor .m_sCurrentTool = "EmptyField" ;
$("#SelectedTool" ). fadeOut ("slow" , function ()
{
$("#SelectedTool" ). html ("EmptyField" );
$("#SelectedTool" ). fadeln ("slow" );
D
}
SelectOccupiedFieldTool : function ()
{
WorldEditor .m_sCurrentTool = "OccupiedField" ;
$("#SelectedTool" ). fadeOut ("slow" , function ()
{
$("#SelectedTool" ). html ("OccupiedField" );
$("#SelectedTool" ). fadeln ("slow" );
D
}
SelectBenderStartTool : function ()
{
WorldEditor .m_sCurrentTool = "BenderStartPoint" ;
$("#SelectedTool" ). fadeOut ("slow" , function ()
{
$("#SelectedTool" ). html ("BenderStartPoint" );
$("#SelectedTool" ). fadeln ("slow" );
D
}
Save: function ()
{
/I Feature is password protected
var $Password ;
$Password = prompt (“[" + WorldEditor .m_sName +"
"+ WorldEditor .m_sVersion + "] To access this feature enter a password" ")
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var $WorldName

if ( $WorldName
{

}

var $Elements = O;
var $xmiDocument ;
$xmlDocument =
$xmlDocument  +=

'defaultworld" ;

'<?xml version="1.0" encoding="iso
‘<world name=""

= prompt ("[" + WorldEditor .m_sName +"
"+ WorldEditor .m_sVersion + "] Choose a name for your world"

")

$WorldName ="'

s

-8859 -1"?>\n';

+ $WorldName + "> \n';

$("#WorldinfoEditor .Row" ). each( function ()
{
var $row = $(this );
$xmiDocument += ' <row> \n';
$row .find ("div" ). each ( function ()
{
var $field = $(this );
if ( $field .attr ('class') == "Field" )
{
$field .find ("div" ). each ( function ()
{
$Elements += 1;
var $cell = $(this );
if ( $cell .attr (‘class') == "BlankField" )
{
$xmiDocument += ' <field
name="BlankField"></fiel d>\n'";

name="OccupiedField"></field>

else if ( $cell .attr ('class'

{

$xmlDocument  +=
\n';
}

else if ( $cell .attr ('class'

{

$xmlDocument +=
name="Bender"></field> \n';
}
D
}
D
$xmlDocument  += </row> \n';
b
$xmlDocument += ‘'</world>" ;

if ( $Elements > 0)
{

WorldEditor .m_iStartPoints
$( "#WorldinfoEditor .Bender"

= 0;

{

WorldEditor .m_iStartPoints += 1;
D;
if ( WorldEditor .m_iStartPoints == 0)

{

alert ("Your world needs a Start Point!!"

). each (' function

"OccupiedField" )

<field

"Bender" )

<field

0

):

36|



ﬂ- ™
|IA Robot| ™ g

}
else
{
$.post ( "serverside/saveworld.php" , { filedata : $xmIDocument
filename : $WorldName , password : $Password , action : "save" }, function (html)
{
var $data = html ;
$("#WorldInfoEditor" ). fadeOut ("slow" , function ()
{
$("#WorldInfoEditor" ). html ($data );
I/l Reload Worlds
WorldEditor .LoadWorlds ();
$("#WorldInfoEditor" ). fadeln ("slow" , function ()
{
Dk
D
D
}
}
else
{

$("#WorldInfoEditor" ). fadeOut ("slow" , function ()

{
$("#WorldInfoEditor" ). html ("<span class= \"Advice \"
style= \"color: #FF0000; \">World has no Data!! Create or load an existing
world...</span>"  );
$("#WorldInfoEditor* ). fadeln ("slow" , function ()

{
D
b
}
h
Delete : function ()
{
$("select#ESelect option:selected" ). each (function ()
{
var $entry = $(this );
var $DeleteWorld = $entry .val();
if ( $DeleteWorld != "MakeNewWorld" )
{
alert ("Delete: " + $DeleteWorld );
}
D
}

3

$(document ). ready (function () {

/I Empty World Info

$("#SpeedSlider" ). slider ({ maxValue : 450, startValue : 150, slide: function (e,
ui)

{
}

Bender .m_iSpeed = ui.slider .curValue += 50;

D
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$("#DebugInfo" ). addClass ("Advice" );
$('#WorldinfoEditor' ). hide ();
$('#Worldinfo' ). hide ();

Il Register 'EditorSelectWorldButton' onclick

$( "#EditorSelectWorldButton" ). click (WorldEditor .EditorSelectWorld );
$("#SelectWorldButton" ). click (World .SelectWorld );
$("#ProcessWorldButton" ). click (World .Process);

$("#StopWorldButton" ). click (World . StopProcess );

/I Register ToolBar buttons

$("#EditorToolBar_CreateEmpty" ). click (WorldEditor .SelectEmptyFieldTool );
$("#EditorToolBar_CreateOccupied" ). click (WorldEditor .SelectOccupiedFieldTool );
$("#EditorToolBar_BenderStart" ). click (WorldEditor .SelectBenderStartTool );
$("#EditorToolBar_Save" ). click (WorldEditor .Save);

$("#EditorToolBar_Delete" ). click (WorldEditor .Delete );

/Il Load xml with pathes to all worlds
WorldEditor .LoadWorlds ();
$("#WorldinfoEditor" ). html ("<span class= \"Advice \">Worlds are loaded... Use

the Drop -Down for more actions...</span>" );
$("#Worldinfo" ). html ("<span class= \"Advice \">Worlds are loaded... Use the
Drop -Down for more actions...</span>" )

$("#WorldinfoEditor" ). fadeln ("slow" );
$("#Worldinfo" ). fadeln ("slow" );

/I Start Benders Sensors
Bender .m_Sensors = new Array ()
Bender .m_Sensors [0]
Bender .m_Sensors [ 1]
Bender .m_Sensors [ 2]
Bender .m_Sensors [ 3]
Bender .m_Sensors [4]
Bender .m_Sensors [5]
Bender .m_Sensors [ 6]
Bender .m_Sensors [ 7]

1 1 1 I O | O VO 1
[eNeoNoNoNoNeNoNel

/I Start Menu Tab
$("#MainMenu > ul" ). tabs ();
D
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