1.3.1 Popis geometrických objektov

Pri geometrickej reprezentácii objektov na ihrisku sú použité nasledujúce objekty:

C2DVector – základná trieda pre vektor na dvojrozmernom ihrisku, obyčajný 2D vektor v kartézskych súradniciach. Používa sa pre polohu, rýchlosť, zrýchlenie hráča, a pri výpočtoch ako obyčajný vektor.

Má dva atribúty – x a y súradnice.

S C2Dvector-om sa dajú vykonávať takmer všetky štandardné operácie – sčítanie(+,+=), odčítanie(-,-=), násobenie(*,*=) a delenie skalárom(/,/=), priradenie(=),porovnenie (==), skalárny súčin (*) a ekvivalent vektorového súčinu pre 2D (&).

Komplený zoznam členských metód:

konštruktory:

C2DVector(const C2DVector &p)

C2DVector(const CAngular2DVector &p);

C2DVector(double x , double y)

C2DVector()

void SetXY(double x , double y)


nastaví nové hodnoty m_x a m_y

void SetX(double x)


nastaví iba m_x

void SetY(double y)


nastaví iba m_y

void SetAngleDistance(double a , double d)


nastaví nové hodnoty m_x a m_y podľa smeru a dĺžky

void SetAngle(double a)

nastaví nové hodnoty m_x a m_y tak, že dĺžka vektora sa nezmení, ale smer bude podľa a

void SetDistance(double d)

nastaví nové hodnoty m_x a m_y tak, že smer vektora sa nezmení, ale dĺžka bude nastavená na d

double
 GetX()


vráti m_x

double GetY()


vráti m_y

double GetAngle()


vráti smer vektora

double GetDistance()


vráti dĺžku vektora

rôzne priradenia:

const C2DVector
&operator = (const C2DVector &q)

const C2DVector
&operator += (const C2DVector &q)

const C2DVector
&operator -= (const C2DVector &q)

const C2DVector
&operator *= (double q)

const C2DVector
&operator /= (double q)

const C2DVector
&operator = (const CAngular2DVector &q);

C2DAngularVector – iná reprezentácia vektora. Na miesto kartézskych súradníc je popísaný smerom a dĺžkou, používa sa iba konverzie medzi tým , čo hráčovi posiela server a vnútorným svetom, resp. opačne pre príkaz, ktorý bude hráč posielať na server. 

Tomu sú aj prispôsobené operácie, ktoré sa s ním dajú robiť, ktoré sa v podstate obmedzujú na prístup k argumentom a konverziu z resp. na C2DVector .

Dôvodom tohto obmedzenia je (okrem šetrenia námahou), že operácie + a – pre vektor v tomto tvare sú v porovnaní s kartézskym veľmi náročné a nepresné, pre to je krajne neželaťeľne, aby sa CAngularVector použil v priebehu výpočtu. Najlepšie by bolo, keby sa použil iba dva razy – na vstupe a výstupe, keďže server posiela dáta iba v tomto formáte.

Komplený zoznam členských metód:

konštruktory:

CAngular2DVector(const CAngular2DVector &p)

CAngular2DVector(double a , double d)

CAngular2DVector(const C2DVector &q)

CAngular2DVector()

void SetAngleDistance(double a , double d)


nastaví m_a a m_d

void SetAngle(double a)


nastaví iba m_a

void SetDistance(double d)


nastaví len m_d

double GetAngle()


vráti m_a


double GetDistance()


vráti m_d

double GetX()


vráti priemet vektora na x os

double GetY()


vráti priemet vektora na x os

priradenia:

const CAngular2DVector &operator = (const CAngular2DVector &q)

const CAngular2DVector &operator = (const C2DVector &q)

C2DdiffuseVector – je rozšírením vektora o neurčitosť, pridaný je jeden parameter, ktorý predstavuje odhad pre strednú vzdialenosť skutočnej hodnoty vektora od údajovej polohy.

pridané metódy:

konštruktory:

CDiffuse2DVector(const C2DVector &p , double d) : C2DVector(p)

CDiffuse2DVector(const CAngular2DVector &p , double d) : C2DVector(p)

CDiffuse2DVector(const CAngular2DVector &p , double disc_a , double disc_e , double disc_b)

tento konštruktor slúži na výpočet neurčitosti vektora spôsobenej kvantovaním hodnôt dĺžky a smeru vstupného vektora socker serverom.

disc_a je granularita smeru, disc_e je exponenciálna časť granularity dĺžky a disc_b je jej lineárna časť.

CDiffuse2DVector(const CDiffuse2DVector &p) : C2DVector(p)

CDiffuse2DVector(double x , double y , double d) : C2DVector(x , y)

CDiffuse2DVector()

void SetXYDiffusion(double x,double y,double d)


nastaví všetky parametre neurčitého vektora.

void SetVDiffusion(const C2DVector &v,double d)


vytvorí z obyčajného vektora neurčitý

void SetDiffusion(double d)


nastaví veľkosť neurčitosti

double GetDiffusion()


vráti veľkosť neurčitosti

rôzne priradenia:

const CDiffuse2DVector &operator = (const CDiffuse2DVector &q)

const CDiffuse2DVector &operator += (const CDiffuse2DVector &q)

const CDiffuse2DVector &operator -= (const CDiffuse2DVector &q)

const CDiffuse2DVector &operator *= (double q)

const CDiffuse2DVector &operator /= (double q)

C2Dline – je objekt , ktorého použitie by malo zostať obmedzené iba na zisťovanie polohy hráča na ihrisku. V prípade, že bude použitá aj na niečo ine, budú musieť byť pridané ďalšie operácie s ňou, nové metódy a pod. Teraz táto trieda totiž umožňuje iba inicializáciu a prístup k atribútom, čo stačí práve pre jej súčasné použitie, ale pre nič zložitejšie.

metódy:

konštruktory:

C2DLine()

C2DLine(const C2DLine &l)

C2DLine(double a,double d)

C2DLine(const C2DVector &p1,const C2DVector &p2)


z dvoch bodov, ktorými prechádza

void Set(const C2DVector &p1,const C2DVector &p2)


z dvoch bodov, ktorými prechádza


ďalšie operácie, ktoré sú s vektormi implementované:

C2DVector Rot(const C2DVector &q,double a)


otočenie vektora o uhol

CDiffuse2DVector Rot(const CDiffuse2DVector &q,double a)


otočenie vektora o uhol

const C2DVector &C2DVector::operator = (const CAngular2DVector &q)

C2DVector operator * (double f , C2DVector p)

CDiffuse2DVector operator * (double f , CDiffuse2DVector p)

C2DVector operator * (C2DVector p , double f)

CDiffuse2DVector operator * (CDiffuse2DVector p , double f)

C2DVector operator / (C2DVector p , double f)

CDiffuse2DVector operator / (CDiffuse2DVector p , double f)

C2DVector operator - (const C2DVector p1 , const C2DVector &p2)

C2DVector operator + (const C2DVector p1 , const C2DVector &p2)

double operator * (const C2DVector p1 , const C2DVector &p2)


skalárny súčin

double operator & (const C2DVector p1 , const C2DVector &p2)


vektorový pseudosúčin

CDiffuse2DVector operator - (const CDiffuse2DVector p1 , const CDiffuse2DVector &p2)

CDiffuse2DVector operator + (const CDiffuse2DVector p1 , const CDiffuse2DVector &p2)

double AngleDiference(double a1,double a2)


vráti vzdialenosť medzi uhlami

double Normalise(double a)


vráti uhol do 0 – 2PI

double NormaliseM(double a)


vráti uhol do  -PI – PI

RadToDeg(a)

 prevod z radiánov na stupne (makro)

RadToDeg(a)

 prevod zo stupňov na radiány (makro)

Toto sú zatiaľ všetky poerácie, ktoré sú potrebné, v prípade, že sa ukáže, že ešte nejaké sú potrebné, budú okamžite doplnené. Radov Kováčov nápad mať uhol ako osobitnú triedu som po dlhšej úvahe neimplementoval. Agument, že rozdiel uhlov by mal byť braný ako vzdialenosť uhlov a súčet uhlov, resp násobenie uhla číslom by mali byť brané rovno modulo 2PI sa mi vidí nepremyslený. 190 stupňov + 300 je stále 390 a nie 30.

To, či je treba robiť rozdiel ako odčítanie alebo vzdialenosť závisí od konkrétnej situácie a iba pre konverziu medzi jednotkami zavádzať novú triedu je trochu premrštené.

Problémy pri zámene jednotiek sa podľa mňa dajú vyriešiť len jedným spôsobom: Vo všetkých vedeckých disciplínach je nepísaným pravidlom použitie radiánov, pre to by mali všetky uhly iba v radiánoch aj my.

1.4.2 Popis fáz spracovania viz. údajov zo servera

Informácie o ihrisku , ktoré server posiela hráčovi, sa nedajú použiť priamo na vytvorenie vnútornej reprezentácie sveta. Tú je možné z nich iba odvodiť do určitej miery presnosti. Pri postupnej rekonštrukcii stavu sveta z vnemov sa ukáže, že niektoré informácie je možné použiť až po tom, čo boli iné informácie spracované. Napríklad poloha okolitých hráčov prichádza zo servera iba relatívne k hráčovej polohe a otočeniu, pre to je najskôr potrebné zistiť hráčovu polohu a smer pohľadu a až potom je možné určiť polohy hráčov na ihrisku. Tak isto, keďže sa jedná o UDP protokol, je možné, že niektoré informácie neprídu, aleboprídu tak oneskorene,  že ich nebude možné použiť. Pre to je veľmi vhodné rozdeliť celé spracovanie do niekoľkých na seba nadväzujúcich častí podľa vzájomnej závislosti informácií, ktoré sa v nich budú spracovávať. Jednak to zodpovedá povahe údajov zo servera a jednak to umožňuje, v prípade výpadku dát zo servera, nahradiť zodpovedajúcu časť  informácií ich odhadom (rekonštrukciou).

Zatiaľ navrhujem takéto fázy:

1.) Z polôh vlajok , bránok a čiar vypočítať polohu a smer pohľadu hráča,

2.) Zo sense_body určiť rýchlosť, staminu, a natočenie

3.) Vypočítať polohu, kde vidím loptu (ak ju vidím), a nastavenie jej polohy

4.) Vypočítať polohu videných hráčov

5.) Stotožniť si ich s hráčmi vo vnútornom svete, čo je veľmi dôležité, ak agent už nevidí kto je daný hráč, potom musí usúdiť z toho, kto to môže byť.

Všetky objekty, pre ktoré údaje zo servera neprišli (z dôvodu straty paketu, alebo len pre to, že sú mimo pohľadu hráča) sú nahradené odhadom na základe predchádzajúceho stavu na ihrisku ,  príkazov poslaných na server hráčom a prípadne aj odhadom chovania ostatných hráčov (keď to bude implementované)

 1. Poloha hráča

 Z údajov, ktoré boli poslané serverom sa vyberú flag, goal a line,  na ich základe sa vypočíta poloha hráča a jeho smer pohľadu algoritmom popísaným už pred tým.

2. Sense_body

Z sense_body sa získa stamina, rýchlosť hráča a smer jeho tela.

3. Poloha lopty

Tento krok sa začne vykonávať až po prvej požiadavke na prečítanie údajov z vnútorného sveta. Je to pre to,že informácie pre kroky 1.a 2. nie sú na sebe závislé a nemusia prísť súčasne. Pre krok 3. je však potrebné mať obe. Pre to sa čaká až kým nebudú informácie z vnútorneho sveta potrebné. Potom už kroky 3 – 5. musia byť vykonané a tie informácie, ktoré neprišli, budú nahradené ich rekonštrukciou.

V tomto kroku sa z informácií o relatívnej polohe a rýchlosti lopty a údajov o hráčovi vypočíta skutočná poloha lopty.

4. Poloha hráčov

Poloha každého hráča s určuje rovnako, ako pri lopte, iba je potrebné si o ňom zapamätať viac údajov : smer, stranu, číslo.

5. identifikácia hráčov

V prípade,že server pošle stranu a číslo hráča je všetko jasné. Napr. toto je súperov hráč č.4. Vo väčšej vzdialenosti však server nemusí poslať číslo hráča a v ešte väčšej ani stranu. Jedna (tá horšia) možnosť je zmieriť sa s tým, čo poslal server a pokladať tohto hráča za neidentifikovaného. V tomto prípade sa však strácajú cenné informácie. (je to ten a ten hráč vo formácii ? alebo je to súperov brankár , alebo je brána voľná ? prípadne ešte horšie: je ten hráč, čo má loptu súperov, alebo náš ???)

Tá druhá možnosť spočíva v identifikácii neznámeho hráča podľa toho, kto, kde bol pred tým. Napr. pred tým bol kúsok od jeho terajšej polohy súperov hráč č.4. a kolo nikto. Potom je logické predpokladať, že náš neznámy je súperov hráč č.4. 

Identifikáciu na záklede predchádzajúceho rozmiestnenia hráčov by síce bolo možné robiť hneď po načítaní údajov ešte v kroku 4., Toto by však neumožňovalo efektívne ošetriť sporné prípady, kde viac neznámych hráčov môže byť identifikovaných ako ten istý hráč. Na to je potrebné mať celý zoznam neidentifikovaných hráčov naraz a až potom (v ďalšom kroku) robiť identifikáciu.

Tí hráči, ktorí sa ani takouto procedúrov nedali identifikovať, budú vo vnútornom svete zaznačení ako neznámi. 

Po vykonaní  všethých týchto krokov by mal vnutorný svet hráča obsahovať všetky informácie, ktoré sú k dispozícii a byť pripravaný poskytovať ich rozhodovacím algoritmom hráča. Okrem týchto údajov bude ešte navyše poskytovať „prognózy“ stavu jednotlivých objektov v budúcnosti jednoducho tým, že na ne použije tie isté odhadovacie metódy, ktoré sa používajú pri rekonštrukcii tých informácií, ktoré zo servera neprišli. 

Hierarchia geometrických tried 
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