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1.3. Estado del arte en los sistemas de agentes . . . . . . . . . . . . . . . . 5
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3.1.5. Un ejemplo práctico . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 60
3.1.6. Comparación de modelos: Simulación de los Autómatas Team . 64
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