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3.1 Pimp the Future 8 Punkte
Schreiben sie folgende Erweiterungsmethoden für Futures:

/ / c o n t i n u e t h e c o m p u t a t i o n with t h e p r o v i d e d f u n c t i o n and r e t u r n t h e r e s u l t
/ / a s a new Future
def continue [ S ] ( cont : Try [ T ] => S ) : Future [ S ]

/ / r e t u r n s t h e r e s u l t i f a v a i l a b l e o r throws an e x c e p t i o n o t h e r w i s e
def now : T

/ / r e t u r n s e i t h e r t h e r e s u l t o f t h i s o r t h a t f u t u r e , d epend ing on
/ / which one c o m p l e t e s f i r s t . ( don ’ t use f i r s t C o m p l e t e d O f )
def |( t h a t : Future [ T ] ) : Future [ T ]

Schreiben sie außerdem folgene Methoden (nicht als Erweiterungen):

/ / r e t r i e s t o e x e c u t e t h e b l o c k up t o n t i m e s b e f o r e i t r e t u r n s a
/ / f a i l e d f u t u r e .
def r e t r y ( n : I n t ) ( block : => Future [ T ] ) : Future [ T ]

/ / r e t u r n s a f u t u r e t h a t w i l l n e v e r c o m p l e t e
def never [ T ] : Future [ T ]

/ / t u r n s a s e q u e n c e o f f u t u r e s i n t o a s i n g l e f u t u r e o f t h e s e q u e n c e o f r e s u l t s
def sequence [ T ] ( f u t u r e s : Seq [ Future [ T ] ] ) : Future [ Seq [ T ] ]

/ / r e t u r n s a f u t u r e t h a t c o m p l e t e s a f t e r t h e p r o v i d e d t im e s p a n e x p i r e s
def t imeout ( t : Duration ) : Future [ Unit ]

/ / adds a t i m e o u t t o a f u t u r e : i f i t d o e s not c o m p l e t e in p r o v i d e d t imespan ,
/ / c o m p l e t e wi th a F a i l u r e
def withTimeOut ( t : Duration ) ( f : Future [ T ] ) : Future [ T ]

3.2 Minenarbeiten 12 Punkte
Achtung: Diese Aufgabe können Sie erst nach der Vorlesung am 03.06. bearbeiten.

Dieses Mal wollen wir etwas Ordnung in unsere Mine bringen!

• Finden sie geeignete Datenstrukturen um die einzelnen Sensordaten zu repräsentieren.

• Implementieren sie Methoden für alle Sensoren der Roboter, welche ihnen Observables mit den
Sensordaten zurückgeben.

• Verwenden sie die Kombinatoren auf Observables, um die Sensordaten zu verknüpfen.

• Reduzieren sie die Datenmenge weiter durch sinnvolle Zusammenfassung von Werten. Imple-
mentieren sie zum Beispiel eine Kollisionserkennung auf Grundlage des Accelerometers.

• Implementieren sie mindestens folgende asynchrone Methoden auf ihren Robotern.
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/ / moves t h e r o b o t t o t h e s p e c i f i e d p o s i t i o n w h i l e a v o i d i n g c o l l i s i o n s
def moveTo ( pos : P o s i t i o n ) : Observable [ Unit ]

/ / w a t c h e s t h e b a t t e r y L e v e l a s w e l l a s t h e p o s i t i o n o f t h e r o b o t
/ / and r e p o r t s when t h e b a t t e r y l e v e l runs c r i t i c a l l y low ( i . e .
/ / i t i s e s t i m a t e d as j u s t enough t o move b a c k t o t h e b a s e )
def c r i t i c a l B a t t e r y : Observable [ Unit ]

/ / l e t s t h e r o b o t s e a r c h f o r g o l d and r e p o r t a l l p o s i t i o n s o f
/ / d e t e c t e d nugge t s
def findGold : Observable [ P o s i t i o n ]

/ / b r i n g s t h e r o b o t b a c k t o t h e b a s e a s q u i c k as p o s s i b l e
def goToBase : Observable [ Unit ]

• Lassen sie einige Roboter patroullieren, um Gold zu suchen. Solche Kombinationen sollten nun
möglich sein:

( findGold t a k e U n t i l c r i t i c a l B a t t e r y ) ++ goToBase

• Implementieren sie mindestens ein weiteres Verhalten für einige Roboter, welches das Gold ein-
sammelt.
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