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Uvod

1. Uvod

1.1  Uéel dokumentu

Tento dokument bol vytvoreny v ramci predmetu Timovy projekt v akademickom roku 2007-2008.
Venuje sa virtudlngj simulacii 3D robotického futbalu pod ndzvom RoboCup 3D. Dokument je
¢leneny na jednotlivé kapitoly nasledovne. V prve kapitole si uréujeme ciel’ nasho projektu,
opisujeme zadanie aponukame stru¢ny Gvod do prostredia RoboCup-u. Druhou kapitolou je
analyza. V nej sa najprv pozrieme na kategorie do ktorych sa deli simulagna liga RoboCup-u. Dalej
S povieme nie¢o o pravidlach asamotnom simulacnom prostredi. Nakoniec sa pozrieme na
niekolko timov resp. hrécov robotického futbalu apodrobnejSie si ich opiSeme. Tretia kapitola
predstavuje nadu 3pecifikaciu poZiadaviek. V &vrtgl kapitole opisujeme naS hruby navrh
humanoidného hrata. Vyuzijeme pri nom znalosti z analyzy z kapitoly tri aprispievame svojou
vlastnou ideou ako vylepSit’ pohyby humanoida na zaklade evolu¢ného uéenia sa. Piata kapitola
obsahuje podrobny navrh predovsetkym evolu¢nych algoritmov, v Siestej je opisany nés prototyp.

1.2 Cierl projektu

Cielom projektu je vytvorit humanoidného hréca so z&kladnymi orientacnymi a pohybovymi
schopnostami (chbédza, stétie, postavenie sa). Ako ideologicky zaklad je vhodné vyuZit' précu a
poznatky minuloro¢ného tymu. Novy humanoidny hr& bude pracovat’ na novej verzii serveru vo
verzii 0.5.6. Je potrebna vyhradat’ inych humanoidnych hragov, jedného z nich si vybrat’ a na jeho
z&klade zostavit’ hr&ta vlastného. Implementovat’ mu zékladné schopnosti a poskytnlt’ tak urcity
z&klad pre précu timov v buducich rokoch. Hr& ma byt modularny a schopny rozsirenia v
buducich rokoch.

1.3 Zadanie

Téme RoboCup, presnejsie lige simulovaného robotického futbalu sa nasi Studenti venuju uz osem
rokov. Timy Sudentov, ¢i uz v ramci umelej inteligencie alebo timového projektu, sa snazia
vytvarat’ a vylepSovat’ programy, ktoré simuluju spravanie sa futbalového hr&a. Kazdy tim sa v
ramci obmedzeni, uréenych pravidlami hry futbal a Specifikami simula¢ného prostredia, snazi
vytvorit' ¢o najlepSieho hr&ta. Muzstvo, vytvorené z takychto hrétov, by malo vyhrat' nad
muzstvom slpera. O slt'aZi a dotergjSej ¢innosti je dost’ popisané g na stranke STU [11].

Simulécia futbalu pévodne prebiehala iba v dvoch rozmeroch. Pre zvySenie realnosti simulécie
bolo vytvorené 3D simula¢né prostredie, ktoré rozsiruje moznosti hry. 3D simula¢né prostredie sa
pomerne vyrazne |isi od doposial’ pouzivaného 2D prostredia, a to jednak spdsobom simulécie, ale
hlavne moznostami ktoré poskytuje hraom.

Hlavnym cielom projektu bude vytvorit' hré&a pre 3D simuléciu, ktory doké&ze plnohodnotne
vyuzivat’ moznosti poskytované simulainym prostredim. Ulohou teda bude prevziat' jednoduchého
hr&a vytvoreného na nadej fakulte v minulom roku a doplnit do neho komplexnejSie typy
spravania a rozhodovania. Ked’ze sa predpoklada d’alSie rozSrovanie hré&éa v d’alSich rokoch,
délezitymi poziadavkami si prehladnost a d’alSia rozSirovatel'nost, a to na Urovni navrhu aj
implementécie. Doraz pri vytvarani hr&a by mal byt kladeny najméa na dobre prepracované a
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odladené niZzSie schopnosti hr&ta, ktoré umoznia hr&ovi spracovava vnemy z prostredia a
efektivne konat’ v prostredi (pohybovat’ sa, pracovat’ s loptou). Pri navrhu aimplementécii bude tiez
moZné (a Ziadané) cerpat’ z vel’kého mnoZstva pristupov existujucich v 2D simulécii.

Zimny semester je vyhradeny na obozndmenie sa s celym simulatnym prostredim a hr&éom
ktory sa bude rozSirovat, a takisto s existujacimi hr&mi (2D g 3D), d'alej navrhu a prototypovej
realizacii hrata. Délezitou sicast’'ou bude vytvorenie planu implementécie a overovania pristupu v
nasledovnom semestri. V letnom semestri nés ¢aké dokoncenie realizécie navrhu ajeho overovanie.
Nemenegj podstatnou ¢astou projektu bude vytvorenie dokumentécie, ktora poskytne timom v
d’alSich rokoch odrazovy mostik pri pouziti vytvoreného hr&ca.

1.4 RoboCup

RoboCup je medzinarodna sit’az autonémnych robotov softvérovych agentov. Sit'aZ je uréena na
podporu vyskumu a vyucby umelgj inteligencie, robotiky a d’alSich pribuznych oblasti. Robot World
Cup Soccer Games and Conferences, ide 0 neziskovU organizéciu, ktora kazdoro¢ne usporadiva
turngje v robotickom futbale. Snahou tejto spolo¢nosti je podporovat’ vyvoj rbznych
technologickych oblasti pomocou rieSenia Standardnou metddou, pri ktorgj je mozné vyuZzit
obrovské mnozstvo technoldgii. Na tento Ucel programétori zvolili futbal. Z&kladnou ideou je
vytvorit' ¢o najviac dokonalych fyzickych, ale i syntetickych, ¢iZze programovo realizovanych
agentov, ktori dokazu hrat’ futbal na vysokej urovni. Milnikom, o ktory RoboCup-u ide, je
zostrojenie timu humanoidnych robotov, ktori by hrali proti najlepSiemu “lrudskému” timu podl'a
oficidlnych pravidiel FIFA. Predpovede organizécie RoboCup hovoria o uskutoé¢neni tohto zgpasu
okolo polovice tohto storocia

RoboCup Federation je medzinarodna neziskova organizécia zaregistrovana v Zeneve za
Ucelom podpory, propagécie a posiliiovania vyskumu RoboCup-u. Tdto iniciativu v si¢asnosti
nasleduje priblizne 1500 vyskumnikov v 17 rdznych krajinach. Do sitaZe sa mdZze zapojit' kazdy
tim (resp. jednotlivec), bez ohl'adu nato, ¢i je alebo nie je zamerany na samotny vyskum. Niektoré
timy sa zU¢astiuju sit'aze iba zo zébavy (ngjma v simulacnej lige), iné sl zamerané na seridzny
vyskum, pricom svoje vysledky pravidelne publikuju.

Existuje liga simulovaného futbalu pre 2D, kde si agenti v tvare kruhu v pocte jedendst’ na
hracej ploche. V 3D existuju dva typy simulovaného futbalu a to reprezentécia agenta guli¢kou, ¢o
je pokracovanie, nadstavba 2D simulovaného futbalu. Tento typ postupne zanika a nahradila ho
simulécie 3D humanoidov v poéte troch hr&ov na jeden tim. Simulatné prostredie disponuje
realistickym simulovanim fyzikalnych zé&konov pomocou ODE kniZnice,



Analyza

2. Analyza

V nasledujlcej kapitole si postupne predstavime najprv zékladné kategérie sitaze RoboCup aich
pravidla Dalej sa obozndmime so samotnym simulatnym prostredim a modelom nového
humanoidného robota. Nasledne si predstavime niekol’ko timov pdsobiacich v oblasti simulovaného
robotického futbalu.

2.1 Pravidla RoboCup-u

Bohuzial’ na oficidlnych strankach RoboCup-u [1] sme nenadli Ziadne uZitocné a aktudlne
informécie. Kategoria 3D simulovaného futbalu sa od roku 2005 kedy boli tieto informécie
naposledy aktualizované, dost’ zmenila (predovsetkym zmena modelu hr&éa). Na stranke ligy sa
vSak nachadzaju aktudlnejSie informacie, konkrétne pravidla z turnaju RoboCup 2007 v Atlante [3].
V Atlante sa pouZzil server rcssserver3d-0.5.6 spusteny pod operaénym systémom SuSE Linux 10.1.
Server amonitor beZali na samostatnych pocita¢och, a kazdy tim mal k dispozicii jeden pocita¢ pre
svojich hr&ov.

2.1.1 Kategoria Soccerbot

Jedné sa o kategoriu v ktorgj proti sebe sit'aZia dva timy hr&cov.

Tymi méZu pouZit’ jedného z dvoch typov hr&ca:

1. soccerbot055.rsg — Je to verzia bota, ktora prisla so serverom rcssserver3d-0.5.5.
jednodielny trup
Ziadne obmedzenia kibov — mdzu sa ot&at’ & do neprirodzenych poloh
TCH senzor — poskytuje len informaciu 0 tom Ze sa nie¢o nie¢oho dotyka
nemé detekciu kolizii rak

2. soccerbot056.rsg — Tento bot je sii¢ast’ou servera ressserver3d-0.5.6.
dvojdielny trup
obmedzenia kibov — nemdzu sa ot&at’ do neprirodzenych poléh
FRP senzor — poskytuje informéciu o sile, ktora pdsobi pri dotyku a o mieste jej pdsobenia.
detekciakolizii rik

Pozn.: Obidvaja boti maj rovnaki hmotnosy.

Struktira zépasov je nasledovna:

- Jeden tym je zloZeny z 3 hr&ov (v pravidlach nie je napisané ¢i je presne urceny brankar,
ale pravdepodobne to bude hr&é s ¢islom jeden).
Hraje rozdelena na dva pol¢asy. Kazdy trva 7,5 min.
Pocas sitaze timy mozu zmenit’ alebo nahradit’ svoje zdrojové kody. Tieto zmeny budu viak
vykonané na vlastné riziko. Zmena je mozna len medzi jednotlivymi zapasmi, nie pocas hry.
Ak hr& nebude fungovat’ organizatori ho nebudl rozbehéavat’. (Timy totiz nemusia prist’ na
sit'az osobne, ale mdZu svojich hréov podat’.)
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Na hru dohliada ludsky rozhodca, pricom niektoré fauly s0 automaticky detekované
simuldorom, no ten nembZe detekovat’ vietky. Rozhodca mé pravo udelit’ volny kop poSkodenému
tymu. Za faul sa pokladé napriklad (no nie len):

Ak jeden z hr&cov imyselne chyti, alebo sa dotkne lopty rukou, okrem brankara.

Ak niektory hr&c leZi na lopte viac ako 10 sekdnd.

Ak hr& umyselne udrie alebo postr¢i siiperovho hr&éa.

Ak jeden tym obkI'(ici loptu tak, Ze druhy tym nema na loptu dosah.

Ak hr&i blokuju branku tak Ze salopta nemdze dostat” dnu (stena z hratov v branke).

Ak tym amyselne blokuje pohyb hr&cov.

Cokol'vek, ¢o sajavi ako poruSenie fair play, mdze byt tiez povazované za faul. Zalezi na
posudeni rozhodcu.

Ciel'om hry je hrat’ futbal podr'a obvyklého vnimania fér hry a obmedzeni danych virtualnym
simulovanym svetom 3D simul&ora. Obchédzanie tychto pravidiel je povaZzované za poruSenie
povinnosti hrat’ fér hru a poc¢as turnajovych zapasov je to prisne zakézané.

Za porusenle fair play sa povazuje napriklad:
Pouzivanie hr&éov iného tymu.
Zahlcovanie servera posielanim nelimerného poctu sprav od klienta.
Priama komunikécia hréov pouzitim inych komunikac¢nych spésobov, ako napriklad medzi
procesova komunikécia.
Praca so sit'aznymi pocitaémi alebo ich imyselné restartovanie.

Cokol'vek z uvedeného je prisne zakézané. Iné stratégie mdzu byt oznatené za poruSenie fair
play, po konzultacii skomisiou zaoberajucou sa pravidlami. Obzvlad' destruktivne naruSenie
operacii siperovych agentov, alebo ziskanie vyhody spdsobom inym, ako explicitne pondkanym
simuldorom, je povaZzovany za poruSenie fair play. Ak si G¢astnici slitaze nie s isty ohladne
pouZitia niektorel metddy, konzultuju to skomisiou zaoberajucou sa pravidlami pred zaciatkom
turngja. Ak sa pocas turngja zisti, Ze niektory tym pouziva ne fé praktiky, bude tento tym okamzite
vyllceny z turnaja.

V pravidlach sa nepiSe ni¢ o koucovi alebo trénerovi. Predpokladdme teda Ze edte nie je
implementovany v servery ateda ani povoleny (pouzitel'ny).

2.1.2 Kategoria 3D development

Kategoria 3D development je zamerana na urychlenie vyvoja nizko droviiovych schopnosti hr&éa,
aby tymi mohli ¢o najrychlejSie prejst’ na vyvoj vysSich schopnosti hracov. Presné pravidla este nie
sU definované v pouzitelnom rozsahu, ale na oficidlnej stranke ligy [2] si spomenuté niektoré
sit'aze, z tejto kategorie:

Technické siiraZe - mdZu obsahovat’ krétanie, kopanie, vstévanie, penalty, ...

Futbalové zapasy 5-vs-5 - KedZe zdpas 5-vs-5 je komplexna Uloha, boli pravidla pre rok 2007
upravené. Hr&i mohli nardbat’ sloptou akoukol'vek castou tela (vrétane ruk). Tiez sa mohli
pohybovat’ kratanim, behanim, plazenim, ...



Analyza

2.2 Simulaéné prostredie

Ako simulagné prostredie sa vyuziva SPARK [14], multi-agentovy simulatny systém hmotnych
agentov v troj-dimenzionalnom prostredi. Nasledujuci obrézok (obr. 1.) znazoriuje hlavné casti
simula¢ného systému:
Prostriedok pre fyzikalnu simuléciu (Physics Engine) — implementovany pomocou kniznice
ODE. ODE dlzi na fyzikalnu simulaciu komplexnych objektov zlozenych z pevnych ¢asti
prepojenych klbmi.
Prostriedok na spravu objektov (Object / Memory Management) —implementovany

pomocou frameworku Zeitgeist. Prostriedok umoZziuje flexibilny ajednotny pristup
k jednotlivym komponentom simulétora:

0 objektom reprezentujicim simulovani scénu (spristupnené ODE objekty),
0 objektom zabezpecujucim zékladni funkcionalitu simulétora.

Smulacny prostriedok (Smulation Engine) — zabezpecuje hlavny cyklus vykonavania a
interakciu medzi agentmi a simuldtorom. Simulécie vasSieho poctu agentov rozmiestnenych
na viacerych pocitatoch st ovplyviiované faktormi ako aktuane zat'azenie siete, rozne typy
latencii arbzne rychlosti CPU. Simulacie sl tak c¢asto nereprodukovatelné. Z tohto
hradiska je prostriedok implementovany dvoma spésobmi:

o0 Implementécia pomocou SPADES - berie do Gvahy vySSie spomenuté faktory
a umoznuje reprodukovatel’né simulovanie.

0 Jednoduchd implementacia — vySSie uvedené faktory jednoducho ignoruje,
nezarucuje reprodukovatel’né simulovanie, ale poskytuje vysSi vykon.

Physics Engine

- QDE

Object/ Memory Management |

- Zeitgeist CONTROL FLOW
Simulation Engine e
main_loopi)
SPADES
4 A A DATA FLOW
_________________________________________________________ { IR
I | TCP Connection
I on Pipes between
__________________ - - __%1______ - 7 Agents and Simulator
Agent#1 I Agent#2 Agant #3 I

Obr. 1Architektira simulatora[14]

Aktudlny server zabezpecujuci simuléciu robotického futbalu je implementovany préave
systémom SPARK bez pouzitia SPADES. V si¢asnosti je dostupny server vo verzii 0.5.6 ad’alsi
popis bude preto aktudlny pre tato verziu.
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2.2.1 Struktara robota
Ako uz bolo spomenuté v predchadzajlcej kapitole, simulacny prostriedok SPARK je univerzalny a
umoziuje simuléciu réznych typov hr&ov (s réznymi tvarmi, klbmi, efektormi, perceptormi). V

sli¢asnosti sa pouziva typ robota “soccerbot056” a prave jeho Struktira bude d’alej popisana
Nasledujlci obrazok (obr. 2.) znazoriuje jednotlivé ¢asti robota.

\ head (hlava)

shoulder pin

(ramenny ¢ap)  _— upper torso
shoulder (plece) (hornéa cast trupu)
upper arm lower torso

(horné ramen (spodna ¢ast’ trupu)
lower arm \

(spodné ramen _— hip (bedro)
hand (ruka) \ thigh (stehno)
shank (holer)

foot (noha)

Obr. 2. Struktira robota “ soccer bot056”

Robot je pre potreby pohybu vybaveny niekolkymi kibmi. V popisovanom type robota sa vyuzivaju
dvatypy pohyblivych kibov definovanych kniznicou ODE [15]:
Pantovy kib (Hinge joint, HJ) — poskytuje jeden stupeii vol'nosti otésania (obr. 3.),
Univerzalny kb (Universal joint, UJ) — poskytuje dva stupne vornosti otésania (obr. 4.).

Body 1  Anchor Body 2

Obr. 3 Pantovy kib (Hingejoint)
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Axis 1

Obr. 4 Univerzalny kib (Universal joint)

Kiby robota sii vybavené perceptormi, ktoré poskytuju informécie o stave kibov a efektormi,
pomocou ktorych je mozné stav kiboy menit’. Prepojenie jednotlivych ¢asti robota kibmi, nézvy
perceptorov a efektorov jednotlivych kibov popisuje nasledujlca tabulka (tab. 1.).

prepojené ¢asti tela robota typ kibu perceptor* efektor*
head upper torso FJ
lower torso upper torso HJ
shoulder upper torso uJ lajl 2 lael 2
upper arm shoulder HJ g3 lae3
lower arm upper arm HJ laj4 laed
hand lower arm FJ
hip lower torso HJ lj1 llel
thigh hip uJ [j2_3 lle2 3
shank thigh HJ lj4 lled
foot shank uJ lj5 6 lle5 6
FJ — Fixed joint, nepohyblivy kib
HJ —Hingejoint
UJ —Universal joint
* —nazvy perceptorov a efektorov st uvedené uvazujUc avé koncatiny (pre pravé by sa nazvy zacinali
pismenom*“r”)

Tab. 1. Prepojenie ¢asti tela kibmi
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Orientécia osi jednotlivych kibov je zrejmé z nasledujliceho obréazku (obr. 5.) (pohyblivé kiby na
krku arukéch sav sic¢asnej verzii robota nevyskytuja).

Obr. 5Orientécia osi jednotlivych kibov robota [16]

2.2.2 Struktira prostredia robota

Prostredie robota pri simulécii pozostéava z:
spoluhré&gov,
protihracov,
lopty,
ihriska (obr. 6.):
0 4rohové zéstavky (FIL, F2L, F1R, F2R),
0 4okraebranok (G1L, G2L, G1R, G2R).

F1L

FIR
GIL y s GIR
u
> P
z X e
r
G2L G2R
F2L F2R

Obr. 6 Struktaraihriska
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2.2.3 Komunikaény protokol

Kazdy hr& (robot) reprezentuje v architektire klient-server jedného klienta. Komunikécia so
serverom prebieha prostrednictvom protokolov TCP aUDP (prednastaveny je TCP protokol).
Spréavy vymienané medzi klientom a serverom maju tvar tzv. S-vyyrazu. lde o konvenciu na
reprezentéciu semi&ruktirovanych dét'. Nasleduje popis komunikainé protokolu medzi klientom
aserverom [17][18].

Server->klient

Klient dostédva od servera informécie z perceptorov robota. Spravy si posielané v diskrétnych
¢asovych intervaloch 0.02s. Nasleduje popis sprav prijimanych z jednotlivych perceptorov
z hradiska syntaxe a semantiky.

Priklad kompletnej spravy prijatej klientom sa nachédza v prilohe A.

2.2.3.1 TimePerceptor

Perceptor poskytuje informécie o aktudlnom simulatnom ¢ase (¢as od zaciatku simulécie, nie hry).
Vzor: (time (now <sinul acny_cas>))
Priklad: (prilohaA)

2.2.3.2 GameSate perceptor

Perceptor poskytuje informécie o aktudinom stave hry (hraci ¢as a méd hry).
Vzor: (GS
(time <hraci_cas>)
(pm <mdd_hry>))
<mod_hry> — mbze nadobudat’ jednu z hodn6t: BeforeKickOff, KickOff Left, KickOff Right,
PlayOn, Kickin_Left, Kickin_Right, corner_kick left, corner_kick right, goal _kick |eft,
goal_kick right, offside_left, offside_right, GameOver, Goal _Left, Goal_Right,
free_kick left, free_kick right, unknown.
Priklad: (prilohaA)

2.2.3.3 Vision preceptor

Perceptor poskytuje informécie o robotom viditel'nych objektoch. V sli¢asnosti ma robot 360
stupnoveé videnie (vidi v3etky objekty) a objekty maju podobu hmotnych bodov. Pre kazdy objekt
poskytuje perceptor polohu objektu relativne od robota vo sférickych siradniciach. Stredom
sférickej sUstavy je tazisko horného trupu robota (upper torso). Pre hr&ov okrem polohy poskytuje
informéciu o time a ¢isle dresu hr&a.

Vzor: (See
(<typ_obj ekt u>
(pol <vzdi al enost> <uhol _1> <uhol _2>))

(P

Viac v: S-expression, Wikipedia, http://en.wikipedia.org/wiki/S-expression
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(team <nézov_timu>)
(id <cislo_hracza>)
(pol <vzdi al enost> <uhol _1> <uhol _2>)))

<typ_objektu>
0 4rohoveé zastavky (F1L, F2L, F1R, F2R) (obr. 6.),
o0 4 okrge branok (G1L, G2L, G1R, G2R) (obr. 6.),
o 1lopta(B),
0 spoluhr&si astperi (P),
<vzdialenost> — vzdialenost’ objektu od t'aZiska hornej ¢asti trupu (stred sférickej sistavy),
<uhol_1> —uhol v rovine xy v stupnoch (obr. 7),
<uhol_2> —uhol srovinou xy v stupiioch (obr. 7).
Priklad: (prilohaA)

+z

-X
\
+y — smer pohladu AN \

robota N
N\

Obr. 7 Znazor nenie uhlov poskytovanych perceptorom pre polohu &ervenej bodky

2.2.3.4 GyroRate perceptor

Perceptor je umiestneny v hornom trupe robota (upper torso) a poskytuje informécie o jeho
uhlovom zrychleni okolo jednotlivych osi.
Vzor: (GYR
(nane torso)
(rt <x> <y> <z>))
<x> <y> <z> — uhlové zrychlenia horného trupu robota okolo osf x, y az v rad.s? (obr.
8).
Priklad: (prilohaA)

10
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z y — smer pohl'adu
robota

A
x

Obr. 8 Orientacia siradnicovych osi robota

2.2.3.5 Touch perceptor

(Sucasna verzia robota nematento perceptor aktivny) Perceptor poskytuje binarnu informaciu, ¢i
bola ur¢ita z ¢asti tela Gcastnikom kolizie.

Vzor: (TCH (nane <nazov_casti _tela>) (val <hodnota>))
<hodnota> — 1 v pripade kolizie, inak 0.
Priklad: (TCH (nane footleft) (val 1))

2.2.3.6 ForceResistance perceptor

Perceptor poskytuje informaciu o koliznej sile a priemerny bod pdsobenia koliznej sily. V pripade,
Ze sa dva povrchy kompletne dotykaju a existuje mnoZzstvo kontaktnych bodov, informécia
obsahuje len priemerny bod a celkovu silu ako stcet sil pdsobiacu vo vaetkych bodoch dotyku.
Vzor: (FRP (n <nazov_casti_tela>) (c <px> <py> <pz>) (f <fx> <fy> <fz>))
<nézov_cadti_tela> — v sli¢asnosti poskytuje perceptor informécie z l'avej (1s) a prave (rf)
nohy,
<px> <py> <pz> —lokalne stradnice bodu pdsobenia kolizngj sily,
- <fx> <fy> <fz> —kolizny vektor.
Priklad: (prilohaA)

2.2.3.7 Joint perceptors (kibové perceptory)

Perceptory poskytujl informécie o stave jednotlivych kibov robota (aktudnom otoceni podra osi
ot&tania).

Hingejoint

Vzor: (HJ

(n <nazov>)
(ax <uhol >))

<nézov> — nazov kibového perceptora (tab. 1.),
<uhol> —uhol oto¢enia okolo os ot&ania v stupioch (obr. 5).
Priklad: (prilohaA)

11
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2.2.3.8 Universal joint

Vzor: (HJ
(n <nazov>)
(ax <uhol _1>)
(ax <uhol _2>))

<nézov> — nézov kibového perceptora (tab. 1.),
<uhol_x> — uhol oto¢enia okolo osi x ot&ania v stupnoch (obr. 5).
Priklad: (prilohaA)

2.2.3.9 Create effector

Efektor duzi na vytvorenie hr&a. Simulaény prostriedok je univerzalny a umoziuje simuléciu
rdznych hrécov (s réznymi tvarmi, kibmi, efektormi, perceptormi). Aktudlne sa pouZiva hrés typu
“soccerbot056” .

Vzor: (scene <cesta k_definicii_typu_hraca>)

Priklad: (scene rsg/ agent/ soccer bot 056. r sg)

2.2.3.10 I nit effector

Efektor slUZi na nastavenie ¢isla dresu a ndzvu timu hr&ta.
Vzor: (init (unum <cislo _dresu>) (teammane <nazov_tinmu>))
Priklad: (init (unum7) (teamane Robolog))

2.2.3.11 Beam effector

Efektor slUZi na nastavenie pozicie hraca na ihrisku pred zacatim zgpasu.
Vzor: (beam <x> <y> <uhol >)

<x,y> —pozicia naihrisku (obr. 6.),

<uhol> — nato¢enie hrééa v stupnoch (0 stupiov = x+, 90 stupiov = y+).
Priklad: (beam <10. 0> <-10. 0> <0. 0>)

2.2.3.12  Joint effectors (kibové efektory)

Efektory sliiZia na obsluhu motoréekov v kiboch robota. Pre kazdy kib je mozné uréit rychlost a
orientéciu (uréuje znamienko rychlosti) otéasania podra osi v kibe. Zmysel ot&tania podra osi na
obr. 5. je pre kladné hodnoty rychlosti mozné ur¢it’ pravidlom pravej ruky (palec ukazuje v kladnom
smere prislusnej osi (obr. 8.) a zahnuté prsty v smere otatania).

12
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Hingejoint
Vzor: (<ndzov> <rychl ost_ot 4cani a>)

<nézov> — nézov kibovénho efektora (tab. 1.),

<rychlost_otacania> — rychlost ot&ania okolo osi ot&aniav rad.s™ (obr. 5).
Priklad: (lae3 1.0)

Universal joint

Vzor: (<ndzov> <rychl ost_otacani a_1> <rychl ost_ot 4cani a_2>)
<nézov> — nézov kibovénho efektora (tab. 1.),
<rychlost’_otacania_1> — rychlost’ ot&ania okolo osi ot&sanial v rad.s* (obr. 5).
<rychlost’_otacania_2> — rychlost’ ot&ania okolo osi ot&sania2 v rad.s* (obr. 5).

Priklad: (lael 2 1.0 0.0)

2.2.4 Zhodnotenie

Kapitola poskytla prehlad simulacného prostredia, Struktdry robota akomunikaéného protokolu.
Vzhr'adom na relativne nedavne uvedenie humanoidného typu robota a prisluSného servera, bolo
(je) najv&sim problémom hladanie relevantnych zdrojov. Do dneSného dia totiZ nie je dostupna
kompletna dokumentécia k serveru pre humanoidny typ robota. Ako zdroj informécii pre tito
kapitolu bol okrem uvedengj literatlry pouZity g trividlny prototyp na testovanie komunikatného
protokolu zasielanim jednoduchych sprav. Empiricky pévod maja ngjma informécie o funkénosti
\ision perceptora a GyroRate perceptora. Funkénost’ niektorych perceptorov nebola vobec overena
(Touch perceptor, ForceResi stance perceptor). Jednou z Ulohou prototypu bude preto overit’ g ich
funkcionalitu.

2.3 Analyzardznych hraéov atimov

Pred vytvorenim naSej Specifikacie sme trochu podrobnejSie prestudovali viacero inych timov aich
hr&cov ngjméa timov U¢astniacich sa turngjav roku 2007 v Atlante.

2.3.1 Sama3D [4]

Jedna sa 0 humanoidného robota ktory dokaze vykonavat’ jednoduché pohybové ukony. Na chddzu
vyuziva neurénovu siet’. Pévodne robot vyuzival tzv. ZMP (Zero Moment Point) metédu. Pri ZMP
metdde je cielom udrZanie bodu v ktorom je sticet vsetkych momentov sil rovné nule, vo vnatri
konvexného n-uholnika vSetkych dotykovych bodov robota s podlahou pocéas pohybu. Metéda
vychéadza z matematického modelu kinematiky kaZzdej ¢asti schopnej pohybu. Pre kazdy pohyb je
odvodena 3 dimenzionélna rotacna matica a pre kazdy kib je uréeny translainy vektor. VyuZitie
tegto metddy v3ak vedie k obrovskému zat'aZzeniu procesora pre kazdy krok resp. pohyb. Toto
zatazenie autori robota vSak dokdézali zniZit' uciacou procedirou. Na tento G¢el bola vytvorena
neurénova siet’. Siet’ bola trénovana na hodnotéach extrahovanych pomocou metédy ZMP. Naucena
siet’ bola potom schopna urgit d'alsi krok (siradnice a ohyby kibov) bez potreby zloZitych
kalkulacii za pomoci ZMP met6dy. Robot bol zostrojeny a otestovany v prostredi Webots.

| mplementé&cia robota prebiehala v troch krokoch. V prvom kroku boli uréené z&kladné mozné
pohyby robota v hernom prostredi. Nasledne boli prepocitané metédou ZMP (v prostredi Matlabu).
Z tychto vypoctov boli extrahované Gdaje pre pohyby kibov pre zvoleny typ pohybu ako je
znézornené na obrézku ¢. 9.
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ZMP
Movement /Walking - Parameter N MNext Position
Command Extraction Parameters

Obr. 9 Extrahovanie ZM P parametrov pre ur éenie vysledngj pozicie

Dalsim krokom bolo vytvorenie a u¢enie neurénovej siete so vstupmi, ktorymi boli dvojice
prikaz pre pohyb a k nemu Udaje ziskané ZMP metddou (polohy arychlosti kibov). Schéma ucenia
sa je znézornend na obrézku ¢. 10.

Desired Output

Input Agrtificial

= = o
Network

Correction

System

Error Signal

Obr. 10 Uéenie neuralnegj siete

Sieti je poskytnuty vstup (prikaz pohybu a ZMP Udaje). Z vystupu je vypocitana chyba ktoréa je
zavedena do korekéného systému. Aplikuje sa korekcia vstupu a siet’ sa trénuje d’alej az dokym
chyba nie je zanedbatel'na.

Po tom ¢o sa siet’ nauci je mozné jej priamo vloZzit' prikaz pohybu a na jej vystupoch dostaneme
priamo hodnoty ktoré by poskytla ZMP metdda avSak bez nutnosti torkych vypoctov, ako ukazuje
obrazok.

,

Y

S .,
Mevernent' Walldng %'??‘f % Mext Position
L= al

Cemmard é:.; = -‘;;1 Parameters
o

Trained Hetwark

Obr. 11 Uréovanie parametrov za pomoci neur énovej siete

'}

Robot tohto tymu disponoval len z&kladnymi pohybovymi funkciami na najniZzSej drovni.
Robot nebol schopny Ziadnych vysSich funkcii ako je préca s loptou ¢i planovanie a pod.

2.3.2 SEU-3D [5]

Tim vznikol v roku 2005 a Uspesne sa zUc¢astnil viacerych slitazi s robotmi v podobe gule ¢o bola
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starSia verzia serveru pre RoboCup 3d. Po prechode na nov3iu verziu serveru a humanoidného
hr&a sa tim sistredil na vyvoj zékladnych schopnosti, vlastného vyvojového prostredia a
robustného kédu. V roku 2007 sa umiestnili na prvom mieste na RoboCup Iran Open a na tretom
mieste v svetovom robocup3d.

Architektira agenta je moduldrna, formou zasuvnych modulov a tzv. singletonov. Teda
napriklad pri zmene verzie servera, nie je potrebné menit' cely kéd staci len zmenit' prislusny
modul. Na obrézku je znazornena schéma agenta.

Agent Core
Formation . Strategy & Decision Making g 1 Rule Based
—— r—— =
/ Reasoning
Field Info / P’
Kick
Self Info q <2 _
‘\ World Model L skills Walk
Others” Info /
/ - Get up
Ball Info
Joint Angle
Init
Vision
P A5 = Angular Motor
’__,' —
Touch /
I\. -3 Beam
o i Connection

Obr. 12 Vnatorné usporiadanie agenta

Zeleny box predstavuje jadro robota Moduly vo vndtri Stvorca st implementované ako
singletony pre jednoduchSiu komunikéciu. Moduly mimo &tvorca si implementované ako zasuvné
moduly.

World model

Sl0zi na uchovanie si stavu sveta. Z tohto stavu mbZze robot odvodit’ svoju poziciu P, a Rotéciu R,
na hracej ploche. Pozicia je odvodzovana z troch pevnych bodov ktoré predstavuju okraje ihriska.
Napriklad z horného a dolného l'avého rohu a vrchného pravého rohu pll, p2l a plr. MézZzeme
zostavit’ nasledujlce rovnice.

F= Pl =,
P — Pa = g
Po= P =4,
Hi, Pa o e, WE e Fipld fongfh
i P, o, DG Fipldaidsf
.I"-|_ = .I'*-:_ = .I":En__ =1

Z ktorych pozicia robota P, méZe byt’ vypocitanatakto:

r ;._rlgf-z:f i
'F.H - '{J:'.' - :IT-II"';‘.‘_' t‘!}
n F i : . 2
R Y FOTTCIN VS VU R LW T o

Uréenie taziska je taktiez dolezité z hlradiska udrzania stability robota. TaZisko mbze byt
vypocitané vzorcom
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Froans = ZP. -

kde P, je pozicia ¢asti telaami je jeho objem. TaZisko sa pogita v redlnom ¢ase. Pohl’ad robota je
posunuty na jeho torzo (anie v hlave).

Ovléada¢ v3e smerového chodenia agenta ma nasledujlicu Struktaru.

L desired pesitan and direction

zurrent pesidben and dineetian
4)| Walkrig Palh Plannes
id::ir:: movzmizr and ratetian
i ] ] r

Aesirsd jrint arglas

daiv Mulor Conirsller

l iwin velos ey

Obr. 13 Model ovlada¢a chodze

Model ovlddaca dvojnohel chddze - Obsahuje viacero vrstiev. Walking Path Planner obdrzi
siradnice a smer chbdze resp. cielu chédze. Naplanuje pohyb a odoSe ho do Gait Primitive
Generator. Tento vygeneruje d’alSi primitivny pohyb. Tento sa odoSe do Limb Controller ktory urci
potrebné ohyby kibov a potrebné akcie ododle do Joint Motor Controler ktory pohyb kibov vykona.

Vysledkom je hladky nepreruSovany pohyb do v3etkych smerov. Robot sa tak nepotrebuje
zastavit’ ked’ chce zmenit’ smer.

2
AN 18K

Obr. 14 Kontinualny pohyb robota

Ako vyvojovy néstroj bolo pouzité prostredie seu-3d-toolkit. SIUZi ako server i nastroj na
simuléciu a trénovanie robotov. Z popisu robota nebolo zrejmé ¢i si toto prostredie navrhli sami
¢lenoviatymu alebo ¢i sajedné o urcité vieobecné testovacie a vyvojove progredie.
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b i) Trainer GUl Centroller

Server or

el iy
Conamillnit Pwrser ‘il Bl PAmadtnr

Servar
Dullidiy Sawer Statistic

agenty -whdout log

digend Log
BgEHER -FEdertleg

Obr. 15 $truktUra seu-3d-toolkit.

Hlavné vyhody tohto prostredia:
zéznam zpasu v priamom aj spatnom smere
prezeranie vystupov z agenta (logy) v danom ¢ase
kontrola kamery: pevna alebo napojené na objekt
»motion blur* pre indikéciu pohybu robota
podporatvorby a analyzy modelu robota
v3etky objekty sveta si dostupneé prostrednictvom stromu objektov na obrazovke
nezévislost’ na platforme

Ako vidno zo schémy agenta tento uz pravdepodobne okrem zé&kladnych pohybov dokazal
vykonavat’ g vySSie funkcie, o ¢om nasvedéuje g fakt Ze satento tym umiestnil v Atlante na tre’om
mieste.

2.3.3 UI-Al [10]

Pohybovy model robota a jeho zakladne schopnosti boli definované deterministickym konecnym
automatom. Jeden stav automatu tvorili polohy jednotlivych ¢asti tela a uhly klbov. Tento
jednoduchy dizajn v sebe v3ak priniesol niekol’ko uskali:

akcie robota nebolo mozné rozdelit’ na menSie podakcie ktoré by boli znovupouzitel'né.

Robot nebol schopny opustit’ vykonavanu akciu uprostred a zac¢at’ vykonavat’ ind.

Agent sanebol schopny okamZite prispdsobit’ aktudlnym Gdajom zo senzorov.

Architektira agenta bola rozdelena na 3 vrstvy

ZCMrnlzET 3 Ever

Dzclslor K2 Ang Lager

M lavael Skiln

I legh LevelAcimn bninctin |

Obr. 16 Komunikaéna vrstva.

Communication layer - Vrstva sa stara o komunikaciu so serverom. BeZi paralelne spolu s ostatnym
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kédom. S kazdou prichddzajlicou spravou aktualizuje svet robota. Ak akéna vrstva vyZaduje
vykonanie prikazov ta&o vrstva zabezpeci ich vhodné usporiadanie v rade prikazov a nasledné
postupné odosielanie serveru na spracovanie.

Akcénd vrstva. Tato vrstva zabezpecuje zakladné zruénosti agenta ako chodenie, ot&tanie sa, kopanie
apod. Jerozdelend na tyri cati:

- Savy agenta: Tu sU popisané stavy agenta. Kazdy stav mdze byt opisany bud’ velmi
konkrétne ako napr. polohami jednotlivych ¢asti tela, alebo mbze byt opisany g abstraktne
formou podmienok ohraniéujucich uré¢ité hodnoty.

Prechody: definuja prechody medzi stavmi. Jeden prechod medzi stavmi jeden a dva
znamena Ze robot sa vie dostat’ zo stavu jeden do stavu dva.

Akcie: Obsahuju zakladné schopnosti robota ako chodenie , ot&tanie sa, postavenie sa a
kopanie. Kazda akcia je definovana ako urcita cesta po mnozine stavov. Tieto savy musia
medzi sebou mat’ definované prechody. Pre opakujlce sa pohyby sa vyuZiva opakujluci sa
cyklus.

Manazér akcii: Stara sa 0 prepinanie akcii medzi sebou. V si¢asnej verzii nie je mozné
okamZite sa prepnUt’ naind akciu ak sa uz vykonava ina akcia.

Dal%ou vrstvou je \Wrstva rozhodnuti. Implementuje stredné schopnosti agenta a stard sa o
radenie akcii za sebou tak aby sa dosiahol vysSi celok. Prikladom st funkcie kopni-loptu-smeron,
chod-na-miesto, chyt-loptu a pod.

Agent disponoval nasledujucimi schopnostami:
Postavenie sa. Agent vyuZiva Fudsky spdsob postavenia sa. Tato metéda fungovala
primerane pre vSetky nahodne vygenerované polohy.
Chddza. Na z&klade metddy urcenia a udrZovania taZiska tim urcil tri zakladné kroky
algoritmu pre chddzu:
o nakl&ianie sa do stran — agent prenesie tazisko na podpornu nohu, odrazenim sa od
zeme chodidlom druhej nohy.
0 posunutie nohy dopredu — druhé noha sa posunie vpred o uréend dizku.
0 posunutie tela — taZisko agenta sa po minulom kroku posunie a agent tak musi
pohnut’ celou vrchnou ¢ast’'ou tela na vyvézenie

Té&to metdda napriek svojej stabilite je vel'mi pomala
Vyvojovy nastroj
Tim si vyvinul vlastny néstroj na ovladanie robota za pomoci klavesnice. Bolo mozné jednoducho

nastavit ohyby v3etkych kibov a rychlost pohybu. Pomocou tohto néstroja potom vytvorili stavy
ktoré boli obsiahnuté v mnoZine stavov v akénej vrstve agenta ako @ prechodov medzi nimi.
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2.3.4 Agent Zigorat [6]

Skupina Zigorat je vysledkom spolupréce viacerych univerzit. Cielom celého projektu je
kooperécia vyskumu robotiky medzi univerzitami. Ideou je vytvorit multi-agentovy systém pre
vyskum Sirokého spektra algoritmov umelej inteligencii.

Hr&e Zigorat je modelom ,, soccerbot056.rsg”.

Obr. 17 Model hr&éa soccer bot056

Na Obr. 18 je zndzornené poprepdjanie zdrojového kodu na Urovni siborov. Prezeranie zaginav
stibore main.cpp, ktory obsahuje main funkciu aplikacie. Tu sa deklaruju vSetky potrebné globalne
objekty tried:

TroboCupConnection [ Connection.h] — poskytuje nadviazanie klienta na server pomocou
soketov cez TCP/IP protokol. Prednastavena | P servera je localhost a 3100 port.

Formations [Formations.h] — slUZi na ur¢enie rozostavenia hratov v poli. Rézne formacie
ako inicializatna, ofenzivna, defenzivna apod. si zaznamenané v stbore formations.conf.
Kazdy hra zastupuje urcita rolu v ramci formécie, ktora je urc¢end v konfiguratnom stibore
formacii a oznacena ¢islom (brankar, obranca, ttocnik).

WorldModel [WorldModel.h] — objekt tejto triedy poskytuje agentovi vSetky potrebné
informécie o svojom okoli, rozmery ihriska, branky, aky je aktualny ¢as simulécie, pozicie
rohovych zastévok, informécie o kibovych spojoch agenta, jeho energiu a pod.
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ActHandler [ ActHandler.h] — sliiZi na zasielanie ikonov / prikazov na server. Ukon je urgita
abstrakcia, zovSeobecnenie. Trieda dané Ukony pred zaslanim na server prepiSe do syntaxe
prikazu. Obsahuje zasobnik Ukonov, ktory ich akumuluje a jednym prikazom sa ododu
v3etky na server. Je mozné zasielat’ prikazy aj Ukony na server osobitne.

Agent [Agent.h] — objekt triedy Agent informuje server, aky model agenta vyuZiva, pracuje s
telom agenta ovladanim jeho spojov, t.j. vklada jednotlivé Ukony do zésobnika, ktoré sa odoslu
naraz na server. Tu saaj nachadzaju metddy réznych akcii, jedna z nich je g chddza rieSend Zigorat
agentom. Podstatnou metddou je mainLoop, ktora vytvéra cyklus ukon¢ovany spravou zo servera
pri ukon¢eni simulécie. V cykle prebieha rozhodovanie sa agenta na zaklade prijatych novych
informécii prostredia zo servera (ktoré rozparsuje a ulozi do svojich lokalnych &ruktdr),
naplédnovanie Ukonov do zésobnika a ich ododlanie na server.

maincppl. T T T > WorldModel.h
pra \\\x et \\
d /] N - 4 / N
o Ty “« // / \
Parse.h / | Agent.h "| Formations.h i f
- !/ | ~ \ // J{ Objects.h ~ " " “lLogger.h
/ ™ \ / 7~
| ~ e “
/ | N //\ / /£ N
/ \ DU / / N
e S a—— R
< /
/ ActHandler.h BasicAgent.h iy / Vi %
/ 7 T \ f =
/ Vv - B ", / / P -
[ - SN A

= ==
.h
— et

Obr. 18 Poprep4janie zdrojového kédu na rovni stborov

Chbédza Zigorat agenta

Je definovana staticky, agent slepo vykonéva ukony bez akejkol'vek dynamickej korekcie. Ukony
tela, ako zdvihnutie kolena, posunutie ruky apod., st planované podra relativneho ¢asu simulécie,
¢o je problém ak prikazy neprijal server v danom potrebnom simulacnom ¢ase. Postupnost’ ikonov
satak narusi a agent pada Dalej ak agent narazi na ne¢akant prekézku, chodza sa neprispdsobi na
vyrovnanie rovnovahy. Takto uréena chbdza je vhodna a UspeSna pri bezchybnom spojeni a priame;
ceste bez prek&zok, kde tim agenta Zigorat nasli vhodnu postupnost’ spravne uréenych tkonov tela
pre priamociary pohyb agenta.

Zigorat sa umiestnil na druhom mieste v robocup3d na turngji v Atlante av Teherane na
RoboCup IranOpen 2007 sadostal aZ do findle.
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2.3.5 DNU Explorer [7]

Hré& sa sklada z niekor’kych ¢asti:

1. Mison Parser: Pre transformovanie informécii ziskanych zo serveru na informacie
pouZzitel'né pre "WorldModel".

2. WorldModel: Pouziva informécie z "Vision Parser” pre zistenie aktudlnych informécii o
agentovi a hracom poli, a na podl’a nich robi rozhodnutia.

3. Action Manager: Dava kone¢né rozhodnutia podl'a priority jednotlivych akcii, a ¢i sa maju
vykonat’ alebo nie.

4. Action Perform: Preda kone¢né rozhodnutia do vykonévacej sekvencie na vykonanie.

WIS (pcag oo o ] make adoosd T
I Wi ol i \

n | ACTION
] [ vrsica

Irmfe—

-
- = - - -
| Pacfome Acticn — | mengone

| Eieoision LS eI J

b -

Obr. 19 Schéma agenta DNU Explorer

Action Manager:
3. 1. vytvori sekvenciu akcii - izoluje kazdu akciu na detailné kroky a vytvori z nich sekvenciu
4. 2. filtruje akcie

a. posudi, ¢i sa maakcia vykonat” alebo nie. Ak ano vyprazdni sa vykonavacia sekvencia a
vloZi sado nej dand akcia. Rozhodnutie sa vykonava podla priority akcie.

b. ak jevysledok predodého kroku nelispesny, skontroluje sa vykonavacia sekvencia, ¢i je
prézdna alebo nie. Ak je prazdna vloZi sa do nej dana akcia, v opacnom pripade sa
vykonaju v&etky akcie z vykonavacia sekvencia a potom sado nej vloZi dana akcia.

3. vykona vsetky akcie z vykonavace] sekvencie

4.1.1 Fantasia [8]

Hr& Fantasia sa zUc¢astnil RoboCup China Open 2006, kde vyhral prvé miesto v kategorii
RoboCup simulation 3D. VyuZiva koncept Zero Moment Point (ZMP) — bod nulového pohybu pre
zabezpecenie dynamickej stability dvojnohého robota. ZMP je definovany ako bod na podlahe, v
ktorom je suma v3etkych momentov sil je rovna nule. Ak je ZMP vo vnutri konvexného obalu
vSetkych dotykovych bodov medzi chodidlami a podlahou, je mozné aby dvojnohy robot chodil.
Dalej satento konvexny obal v3etkych kontaktnych bodov volany stabilné oblast.

Robot je ovlédany zmenou uhlovej rychlosti kazdého kibu. Ovlddame ho pomocou
kracovych krokov (key frames):

Kde ™ znamena ¢as trvania m-tého kroku, Tm, znamena uhol n-tého kibu v m-tého kroku.

Kroky medzi tymito krokmi st pribliZne uréené pojitou funkciou. Uhly kibov a dobu trvania korok
mbzu byt d'alej optimalizované pomocou EDA algoritmu (Estimation of Distribution Algorithm).
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4.1.2 Naito Striker [9]

Pri tvorbe tohto hr&ca sa jeho tvorcovia zamerali na vybudovanie akéhosi druhu databazy tak, aby
autondmny agent mohol spréavne vyhodnotit’ informécie o ogtatnych hré&och a lopte. PouZivaju
vylepSeny M. SaxenaaT. Guputaov model:
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Obr. 20 Schéma agenta Naito Striker
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4.1.3 Agent Hazard

Jednd sa o hr&a zroku 2006 vytvorenom na predmete Tvorba softvérového systému v time.
Cielom bolo vytvorit' hr&a na zéklade préace timu z roku 2005 spokrocilejSimi schopnostami

avyspelejSim rozhodovanim.

M oduly spravania
Spravanie sa hr&ga je robené prostrednictvom modulov a rozdelené do troch vrstiev na obr. 21.

Obr. 21 Navrh hierarchie modulov spravania
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Pre moduly sprévania vrstvy n plati, Ze vyuzivaju iba moduly spravania nizSich vrstiev (t.j.1...n-1).
Takéto rozdelenie je vyhodné z hl'adiska vyjadrenia zavislosti.

Popisjednotlivych modulov:

M oduly spravania prve vrstvy

Medzi zakladné moduly spravania patria:
moduly pre beh hr&a
moduly pre kopanie
moduly pre pozorovanie prostredia

runToPlace(X, y) Beh na miesto (x,y)

runToODbject(obyj) Beh k objektu obj.

runAroundObject(obj, dir) Beh k objektu obj. Pri dobehnuti k objektu méa
mat’ spojnicat'azisk objektu a hr&éa smerovy
uhol dir.

runToEvent(x, y, t) Dobehnutie na miesto (x,y) v caset.

kickToPlace(dist) Kopnutie na vzdialenost’ dan parametrom dist.
Kope sa smerom v ktorom je hr& natoceny.

- kickToEvent(dist, t) Kopnutie na vzdialenost’ danl parametrom dist.

Kope sa smerom v ktorom je hr&¢ natoceny.
Lopta ma dorazit’ na ciel'ové miesto v ¢aset.

kickToPlaceWith\elocity(dist, v) Kopnutie na vzdialenost’ dani parametrom dist.
Kope sa smerom v ktorom je hr&¢ natoceny.
Loptamé dorazit’ na cielové miesto s

rychlost'ou v.

lookAtPlace(x,y) Hré& natoci kameru tak, aby zadané miesto bolo
v strede jeho zorného pola

lookAtObject(obj) Hr&¢ nato¢i kameru tak, aby zadany objekt bol v
strede jeho zorného pola.

- scan() Hr&s otéca kameru tak, aby postupne

zaznamenal celé svoje okolie.

Tab. 2 Moduly spravania prvej vrstvy

M oduly spravania druhgj vrstvy

Medzi rozSirené moduly spravania patria rozSirené moduly kopania a modul driblovania s loptou.

extendedKickToPlace(x, y) runAroundObject + kickToPlace

extendedKickToEvent(x, v, t) runAroundObject + kick ToEvent

extendedKickToPlaceWith\Vel ocity(x, v, V) runAroundObject + kickToPlace

dribbleToPlace(X, ) Beh s loptou na dané miesto. Hrac musi mat
pred zaciatkom tohto spravania loptu vo svojej
blizkosti.

Tab. 3Moduly spravania druhe vrstvy
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Moduly spravania tretg vrstvy

pass(obyj) Prihrévka objektu obj. Hras musi mat’ pred
zaciatkom tohto spravania loptu vo svojej
blizkosti

passToRun(obj) Prihravka do pohybu objektu obj. Hré& musi
mat pred zatiatkom tohto spravania loptu vo
svojej blizkosti.

- shoot() Strela na branu. Hr& musi mat pred zatiatkom
tohto spravania loptu vo svojej blizkosti.
holdPosition() - Hr& zostava stat” na mieste

holdFormation() Hré& sa presunie na svoje miesto vo formécii.

kickin() Vkopnutie lopty do hry

interceptBall() PreruSenie pohybu lopty.

extendedI nterceptBall(dir) - PreruSenie pohybu lopty a nastavenie sa do
polohy, pri ktorej ma spojnica lopty a hréca uhol
dir.

Tab. 4 Moduly spravaniatretg vrstvy

Agentov model sveta je reprezentovany tzv. information storage znazornenom na obrézku

predikcia
neznamych dat

data zo serveru Raw Data Predikéné
< data
rozhodovacia logika
ukladanie .
ukladanie
¥ ¥
Historia Historia Historia
vykonanych ostatnych polohy
akcii parametrov objektov

Obr. 22 Information Storage

Raw data — je vrstva, ktora obsahuje a pracuje s informéciami, ktoré prichédzaju zo servera a st
(odhliadnuc od mozného Sumu) presné.

Predik¢né data — st generované prediktorom, st nevyhnutné natvorbu stratégie.

Historia polohy objektov — v tejto casti sl uloZené v3etky stradnice objektov od zaciatku simulécie,
st to informécie o polohe v polarnych stiradniciach ako prichadzaju zo servera a tieZ prepocitané
pravouhlé siradnice. TaktieZ je tu histéria predikovanych siradnic.

Historia vykonanych akcii — v3etky akcie vykonané danym hraéom v chronologickom poradi.
Histéria ostatnych parametrov — stav batérie, teplota, uhol pohl'adu, méd hry.

Hr& ako taky je schopny samostatnej hry. Implementécia z ¢asovych dévodov v3ak nebola
kompletna. Niektoré moduly si vytvorené len na Urovni prototypul.
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4.2 Zhodnotenie analyzy

Podrobne sme si rozobrali simulacné prostredie v ktorom prebiehaju zapasy RoboCup-u. Zistili sme
si aktudlny model humanoidného robota. Je to pomerne vel’ky skok od predodej verzie servera s
ktorou pracoval napriklad tim v minulom roku kedy model robotatvorila len gula. Aktudlny model
mé humanoidnd formu a disponuje niekorkymi kibmi po celom tele, pricom kiby mdzu byt dvoch
réznych druhov. Zigtili sme Ze komunikécia medzi robotmi a serverom prebieha na protokoloch
TCP aebo UDP je teda mozné (a na sit'azi nutné) spustit’ svoj tim na osobitnom poéitaci a po sieti
sa pripojit’ na pocitac kde beZi serverova aplikéacia. Analyza réznych timov ukézala aké ré6znorodée
rieSenia je mozné pouZzit’ pri tvorba agentov. Spomedzi analyzovanych agentov sme si pre d’alSiu
précu vybrali dvoch a to konkréte agenta Hazarda z minulého roku od timu 6th sense, a agenta
Zigorata. Agent hazard disponuje vyhodnym modelom sprévania sa organizovanym do vrstiev z
hradiska Urovne spravania sa a dalej do modulov. T&o architektira sa javi ako vyhodna, flexibilna
arlahko rozSiritel'na. Bohuzial’ agent hazard je postaveny na starSom type servera a preto nemdzeme
jeho kod vyuzit cely. Preto sme hladali dalej a ako uz bolo spomenuté ako druhého kandidéta sme
si vybrali agenta Zigorata. Tento agent je stavany na novy typ serveru a poskytuje vynikajuci model
komunikécie so serverom. Agent taktieZz disponuje zakladnymi pohybovymi vlastnostami ako je
ot&anie sa a chbdza tie sa vSak pri naSich testoch javili ako pomerne nestabilné. Rozhodli sme sa
pouZit’ oboch agentov a z kazdého zobrat’ to najlepSie.
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5. Specifikacia poziadaviek

Cielom projektu bude navrhnlt' prototyp hraéa resp. ¢asti hr&a. Tento prototyp by mal byt
schopny fungovat’ na novom type servera a mal by mat’ formu humanoidného robota. Opierat’ sa
budeme o idei timu z minulého rokav predmete TSST, ako g naSej analyzy inych svetovych timov.
Budeme sa stistredit’ na zékladné schopnosti hraéa. Novy typ serveru ako g humanoidny hr&é maju
iné charakteristiky ako ich star§ie verzie. Ulohou bude zékladna orientécia hr&a v priestore,
jednoduchy pohyb (ch6dza) a schopnost’ postavit’ sa.
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6. Hruby navrh

Z analyzy predo8lych agentov sme usudili, Ze pouzitie statickych metdd na riadenie jednotlivych
funkcii agentov nie je vhodné. Z tohto dévodu sme si zvolili pouZitie evolu¢ného algoritmu. Ked’ze
tdo metdda edte nebola pouZitd rozhodli sme sa Fpecializovat’ len na jednu oblast sitaze
development atou je vstavanie agenta z 'ubovol’nej polohy.

Z analyzy &ruktar agentov vyplynulo, Ze najvhodnejSie bude skombinovat’ komunikanu
vrstvu Fubovolného agenta a vytvorit', respektive prevziat' architektiru modelu spravania sa z
agenta Hazarda. Tento postup sme zvolili z dévodu vel’'mi kvalitngj Struktiry modelov spravania sa
v agentovi Hazardovi. Aj ked’ je agent vytvoreny na startl generaciu RoboCup serverov (gulicky),
vSeobecna &truktura jeho modelov spravania sa da aplikovat’ a na novl generaciu agentov.

Zakladnou myslienkou nasho agenta bude vyuZzitie evolu¢ného algoritmu na dosiahnutie ciel’a.
NaSim cielom je postavenie sa do polohy, ktora bude vhodna na d’alSi pohyb. Treba povedat’, Ze
této poloha nebude ur¢ena staticky, ale bude sa odvijat’ od celkovej situécie a potrieb, ktoré budl
uréené vysSou planovacou vrstvou.

Pre priklad: agent strati rovnovahu a spadne. Pred spadnutim bolo jeho ciel'om priblizit’ sa k
lopte. Agent zahaji model spravania ktory zabezpeti postavenie, pricom vsak vyslednym cielom
tohto kroku nebude statické rozloZenie casti tela, ale taka poloha, z ktorgl sa da ngjefektivnejSie
pokracovat’ v nadradenom plane, t.j. poloha z ktorej agent najlepsie zahdji pohyb k lopte.

6.1 Strukt(ra agenta

Agent neurotik sa bude skladat’ zo &yroch hlavnych ¢asti:
1. Hlavny vykonavaci cyklus
2. Komunikacny modul
3. Pohrad na svet (worldview modul)
4. Modely spravania sa

Hlavny vykonavaci cyklus bude samotné jadro agenta. V tejto ¢asti agenta sa bude vykonavat’
volanie jednotlivych podmodulov ktoré zarucia dand funkénost'.

Komunika¢ny modul agenta bude prevzaty z agenta Zigorata. Modul bude upraveny pre naSe
potreby, hlavne planujeme zmeny v rozhrani, funkénost” ostatne nezmenena. Modul sa bude starat’ 0
posielanie a prijimanie sprav zo servera.

Pohl'ad na svet sa prevezme z agenta Zigorata. Pre naSe potreby budld zmeny v tejto cadti
minimalne.

_ Agent Neurotik bude vyuZzivar' Strukturu modelov spravania sa (behaviors) z agenta Hazarda.
Struktdra je zaloZzena na modularite a jednoduchosti jednotlivych modelov.

Kazdy model je reprezentovany triedou, ktor4 je zdedena z abstraktného rozhrania
BaseBehaviorModule. Toto rozhranie obsahuje metddy, ktoré sa v konkrétnych modeloch
implementujd. Pomocou makier REGISTER_MODULE(meno) sa jednotlivé moduly zaregistruju
do systému. Makrom USE_MODULE(meno, cesta) samodul prihlasi ako aktivny na pouZitie.

Samotné moduly st rozdelené do viacerych vrstiev. Agent Hazard mal 3 vrstvy, pricom plati,
Ze kazdy model vrstvy x, mézu pouZzivat’ len moduly vrstvy x — 1.
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Obr. 23 Vrstvy modelov udal osti

w = tw o

V naSom agentovi tento princip zachovame, av3ak pocet vrstiev modelov sme obmedzili na
dve. Spodné vrstva bude obsahovat’ zakladné modely pre pohyb jednotlivych ¢asti tela, a vrchna
vrstva bude obsahovat’ primitivne modely typu ,postav sa“. Systém bude navrhnuty tak, aby bol do
buducnosti rozSiritel'ny.

6.2 Model vstavania

Hlavnou Ulohou agenta Neurotika v tomto projekte je postavenie sa do vhodnej polohy vzh'adom
na celkovy plan akcie na vysSich trovniach. Z analyz sme usudili, Ze staticky pristup k problémom
rovnovahy nie je vhodny, zvl&St’ pre situaciu postavenia kde nie je mozné spoliehat’ na predpoklady
urcitej zaciatocnej polohy.

Z tohto dévodu sme si vybrali ako sposob rieSenia pouZzitie evolu¢ného algoritmu.

6.3 Vyuzitie evoluénych algoritmov

Evolu¢né algoritmy vyuZivaju, na rieSenie optimaliza¢nych problémov, principy evollcie Zivej
hmoty. Simuluju darwinov evoluény proces. Ten obsahuje tieto tri zlozky [12]:

1. Prirodzeny vyber — SilngjSi jedinci maju va&tSiu Sancu reprodukcie ako dabsi jedinci.

2. Nahodny geneticky drift — Ndhodné udalosti v Zivote jedincov. Napriklad nahodnd smrt
silného jedinca pred tym, nez dostal Sancu na reprodukciu.

3. Reprodukcia — Geneticka informacia potomkov vznikd kombinaciou génov rodicov,
pricom mdze dochadzat’ k jej poSkodeniu (mutacii).
Simulovana evoldcia prebieha nad urc¢itou mnozinou jedincov, v ktorej sa cyklicky opakuje
vyber rodi¢ov a reprodukcia. Po reprodukcii vznika nova mnoZina jedincov a evollcia d’ale]
prebieha nad touto novou mnozinou.

Takouto simulovanou evoltciou méZzeme napriklad naucit’ hrééa pohybovat’ sa. Pohyb hr&éa je
v podstate zloZeny z mnoZstva pohybov jeho motoréekov. Cely pohyb sa teda da definovat’ ako
chronologicka postupnost’ rychlosti otacania vietkych hréovych motoréekov. Na zagiatok by bolo
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vhodné otestovat’ moznosti aplikécie niektorého z evolu¢nych algoritmov na jednoduchSom
pohybe. Napriklad na postaveni sa.

Postavenie sa pomocou evoluéného algoritmu
Pre realizaciu simulovanej evolUcie je potrebné zadefinovat’ nasledovné:

jedinca a jeho reprezentéciu

spbsob ohodnocovania schopnosti jedincov prezit’ (fitness)
spbsob vyberu rodi¢ov

operéacie krizeniaa mutacie

spbsob vyberu jedincov do novej generacie

6.3.1 Reprezentacia jedinca

Jedinec je definovany genetickou informaciou. T4 musi (pre potreby evollcie pohybu) definovat
pohyb robota. Bude ju teda tvorit’ chronologicka postupnost’ zékladnych pohybov robota (pohybov
jednotlivych kibov), indexovanych ¢asom, kedy sa tento pohyb zatne vykonévat. Dizka
chromozému nie je dopredu zndma. Preto je vhodné pouZit' tzv. ,,Messy”-chromozomy [13] (m-
chromozomy). Tie maju premenlivi diZku. Samotny chromozém je tvoreny postupnostou
usporiadanych dvojic, zloZenych z indexu a hodnoty génu. Ak sa v chromozome nachédza viac
génov s rovnakym indexom, pouZije sa len jeden z nich, ato prvy v poradi. V tomto konkrétnom
pripade by index tvoril ¢as a hodnotu génu zoznam vstupov pre metddy zabezpetujlce pohyb
jednotlivych kibov.

Robot m& senzory, ktoré mu poskytuju nejaké informacie o okolitom priestore. Bolo by teda
vhodné, aby robot riadil svoj pohyb na zéklade tychto informécii. Pohyby by teda mali byt’ relativne
vzhl'adom na tieto informécie (aspon na niektoré z nich). Ale ako? Dopredu urgit’ tito zavislost’ je
nemoZzné. Mohla by teda tiez byt predmetom evollcie. Elementy zoznamu hodnét jednotlivych
génov by nemali byt len obycajné ¢isla. Mohli by to byt funkcie, ktoré umoznia ich vypocet na
z&klade robotovych informécii o okoli. Problémom tohto typu sa zaobera metdda Genetického
programovania[13]. V nej je gén tvoreny korefiovym stromom, kde sti vrcholy stromu ohodnotené
funkciou a listy hodnotami.

Obr. 24 Priklad korefiového stromu. Funkcia F(x)=x* (1+x)

Jedinec teda bude reprezentovany m-chromozémom, v ktorého génoch bude index
reprezentovat’ ¢as a hodnotu zoznam korenovych stromov.
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6.3.2 Fitness

Fitness oznacuje schopnost’ prezitia a reprodukcie jedincov. Spdsob ohodnocovania fitness teda
uréuje kam bude evolucia smerovat’. V tomto pripade chceme aby sa robot ¢o najrychlejSie postavil
tak, aby mohol ¢o najskér vykonat’ ind akciu (musi stat’ na zemi) a aby pri tom minul ¢o najmenej
energie. Do vypoctu fitness teda vstupuju nasledovné parametre:

1. Rozdiel maximénej dosiahnutej vy3ky hlavy a vysky hlavy vo vzpriamenej polohe
2. Caszaktory sado tejto vy3ky dostal ako diho v nej zotrval (&i potom nespadol)

3. Mnozstvo energie potrebne] na postavenie sa.
Parameter ¢islo jedna je rozdiel z dovodu zamedzenia vyskakovania do ¢o najvysse vysky.

Presné zavislosti a podiely jednotlivych parametrov sa nedaju dopredu presne urcit’ a budl uréené
pri testovani a ladeni.

6.3.3 Sposob vyberu rodi€ov

Po ohodnoteni jedincov hodnotou fitness, je nutné vybrat’ niekol’ko jedincov, ktory pristdpia k
reprodukcii. Stratégii ne tento vyber je niekol’ko. Napriklad vyber najlepSich jedincov, turnajovy
vyber, pseudonahodny vyber, ... No pseudondhodny vyber imituje aj nahodne udalosti v Zivote
jedincov. Preto budeme pouzivat’ tito stratégiu, konkrétne implementovani pomocou ruletového
vyberu.

6.3.4 Operacie krizenia a mutéacie

Operécie krizenia musia byt definované tak, aby zasahovali chromozom g jednotlivé gény v
chromozome. Zacneme teda tieto operécie definovat’ od najnizsich vrstiev.

KriZenie dvoch korenovych stromov spociva vo vymene podstromov. V obidvoch stromoch sa
nezavislé od seba ndhodne zvoli bod kriZzenia. A podstromy zacinajlce v tychto bodoch kriZzenia sa

jednoducho vymania.

Krizeni

7

Obr. 25 Priklad kriZenia dvoch stromov. Zatvorky oznaéuju ndhodne zvolené body krizenia.

Mutéciou stromu budeme rozumiet nahradenie nahodného podstromu inym, néhodne
vygenerovanym, stromom. KriZenie dvoch génov bude spocivat’ v postupnom kriZeni v3etkych ich
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stromov na zhodnych indexoch (prvy s prvym, druhy s druhym, ...) a vyberu indexu z jedného z
nich. Mutécia génu je ndhodnd zmena indexu a mutécia stromov. KriZenie dvoch m-chromozémov
potom bude prebiehat’ nasledovne. Ndhodne sa zvoli bod kriZzenia a zacnu sa kriZit' jednotlivé gény.
AZ po bod krizenia chromozdmov sa bud brat’ indexy z prvého rodi¢a a za bodom kriZenia sa budu
brat’ indexy z druhého rodi¢a. Mutécia m-chromozomu je nahodné pridanie alebo odobratie génu.

6.3.5 Vyber jedincov do novej generacie
V novej populécii budd urcite v3etci potomkovia, ktori vynikli pomocou kriZzenia alebo mutécie
z predchédzajcej populécie. No treba sa rozhodnidt’ ¢i do nej zahrnieme aj niekol’ko jedincov z
predchédzajuce] populécie. Napriklad najlepSich jedincov. Evolu¢né algoritmy imituju evolaciu v
prirode. Dalo by sateda napriklad uvaZzovat’ 0 nejakom veku jedincov.

Ak do novej generécie zahrniem niekol’ko najlepsich jedincov, ich gény nebudl zabudnuté pri
nevhodnej vorbe rodi¢ovskych parov a zliom vysledku reprodukcie. No jedince by sa mohli vyberat’
gj ruletovym systémom.

Presny systém vyberu spresnime pri testovani.
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7. Podrobny navrh

V tgjto kapitole podrobnejSie rozoberdme névrh niektorych casti robota. NaSou Ulohou je
preskimanie evolu¢nych algoritmov a moznosti ich aplikécie na u¢enie sa robota. Primérne sa teda
zameriame na podrobnejsi ndvrh evoluénych algoritmov.

7.1 Navrh evoluéného algoritmu

Na zaCiatku sa nahodne vygeneruje populécia jedincov. Verkost' populécie sa ur¢i experimentalne.
Jedinci sa vykonaju a ohodnotia sa hodnotou fitness. Vyberu sa rodicovské péry, prebehne krizenie
amutacia. Potomkovia sa vykonaju aohodnotia sa hodnotou fitness. Nasledne sa pridaja do
pbvodnej populécie az nej sa vytvori nova populécia. Tym, Ze sa do novej populécie bert g jedince
70 stargj populécie, sa zabrani strate dobrych génov pri zlom vybere rodi¢ov. Dalej sa uz len bude
opakovat’ cyklus od vyberu rodicov, po vytvorenie novej generacie.

Pri vytvoreni nove] generécie sa jedinci uloZzia do siboru, pre pripad vypnutia pocitaca apre
umoznenie opédtovného prezerania vyevolvovanych jedincov.

7.1.1 Reprezentacia jedinca

Jedinec bude reprezentovany pomocou m-chromozomu. Ten je tvoreny neSpecifikovanym
mnozstvom génov. Gén bude obsahovat’ identifikétor sprévania, ktoré reprezentuje. Parametre
spravania budl tiez zapisané v géne, a to vo forme korefovych stromov. Koreiovy strom
reprezentuje funkciu. VSetky jeho nelistové vrcholy budu ohodnotené funkciami a listy operandami.
Funkcie pre ohodnotenie vrcholov sa budu volit’ z nasledujlcej mnozZiny {+, -, *, /, sin, cos}. Téo
mnoZina sa pocas testovania mozno rozsiri o d’alSie funkcie. Operandy budu tvorit’ konstanty, alebo
premenné z hr&¢ovho modelu sveta. Priklad koreiového stromu je na nasledujicom obréazku .

21200200

Obr. 26 Koreiovy strom s Readovym linearnym kodom kazdého podstromu (¢isla mimo stromu)

Korenovy strom bude reprezentovany Readovym lined&rnym koédom avektorom ohodnoteni
vrcholov. Readov linearny kod tvori pocet potomkov stromu a kody potomkov. Napriklad strom na
obrazku (Chyba! NenaSe sa Ziaden zdroj odkazov.) ma kod 21200200. Prvé ¢islo je pocet
potomkov korenia (2), nasleduju kody potomkov (1200 a 200). Pocet korenovych stromov zavisi na
mnozstve parametrov konkrétneho behavioru. Jednotlivé typy génov sa teda budu lisit. Vo
vSeobecnosti bude gén obsahovat’ ¢as, identifikdtor spravania aparametre spravania (vo forme
korenovych stromov).
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7.1.2 Fitness

Funkcia fitness bude zavisla od pribliZzenia sa ku o¢akavanej polohe hr&a (pri uceni pohybu),
spotrebovanej energii a casu, za ktory sa tam dostal. Pravdepodobne to bude vahovany stcet tychto
parametrov.

7.1.3 Spo6sob vyberu rodi€ov

Rodicovské pary sa budl vyberat’ pomocou rulety podra hodnoty fitness. Tento spdsob vyberu
simuluje ndhodné udalosti v Zivote jedincov. Pocet vybranych jedincov sa urci experimentovanim.

7.1.4 Operacie krizenia a mutéacie

Dvaja jedinci sa budu kriZit' jednoduchym jednobodovym kriZzenim m-chromozémov. To znamend,
Ze sa zvolia dva nahodné body kriZzenia (jeden v kazdom jedincovi) agény za tymito bodmi sa
vymenia. Mutécia Jedinca bude pridanie alebo odoberanie génov.

Rodicovske chromozomy Chromozémy potomkov
LI | g Krizenie [LTTTT]
>

Obr. 27 KriZenie dvoch m-chromozémov

Pri kriZzeni jedincov sa vyberl a nahodné gény z jedného rodi¢a. K nim sa néasledne najdu gény
rovnakého typu z druhého rodi¢a. Ak druhy rodi¢ obsahuje takéto gény prebehne kriZzenie g na
nich. Gény sa budu kriZit tak Ze sa skriZiaich stromy. Krizit' sa budd stromy s rovnakym indexom.
Teda tie, ktoré reprezentuju rovnaky parameter spravania. Mutécia génu bude mutécia jeho
stromov a zmena ¢asu tohto génu.

KriZenie korefovych stromov spociva vo vymene ich podstromov. Vyberu sateda dva podstromy (z
kazdého stromu jeden) atie sa navzgiom vymenia (Chyba! NenaSel sa Ziaden zdroj odkazov.).
Mutécia stromu bude vymena ndhodného podstromu za novy nédhodne vygenerovany strom.

Trb et

Obr. 28 KriZenie dvoch koreiovych stromov
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7.1.5 Vyber jedincov do novej generacie

Jedince do nove] generécie sa budd vyberat’ ruletou podla hodnoty fitness, alebo sa vyberl
najlepSie jedince. Ruletovy vyber simuluje nahodné udalosti. No na druht stranu vyber najlepSich
jedincov zabréni strate dobrych génov zlym vyberom.

7.1.6 Vykonanie jedinca

Vykonanie jedinca znamena postupné vykonanie pohybov, ktoré si v jeho génoch. Kazdy gén
jedinca reprezentuje urcité spravanie (urcity pohyb) v ¢ase. Takze v ur¢itom ¢ase sa musia vykonat’
pohyby uréené pre tento ¢as. Ak jedinec obsahuje viacero génov srovnakym ¢asom a spravanim,
vykonasalen prvy z nich.

Jedince sa budll vykonavat' sériovo amedzi vykonanim dvoch jedincov sa hr& odpoji a pripoji
k serveru. Paralelizmus vykonévania hr&éov spociatku nebude mozny, aby sa zabranilo interakcii
hr&ov. No v neskorSich fazach by interakcia mohla poméct’. Hré&gi by totiz mali reagovat’ na okolie
ahlavne by to urychlilo evoltciu.

Po vykonani jedinca sa vypocita jeho fitness.
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8. Prototyp

Ako prototyp sme zvolili vytvorenie jednoduchého agenta, ktory bude vediet” komunikovat' zo
serverom a ukézat’ funkénost’ modelov udalosti. Jeho modely nebudi edte splnat’” uZitoénu funkciu.

Cide

1. Prvym cielom je preukézat’, Ze nami zvolena kombinécia ¢asti jednotlivych modulov aich
architektura je implementovatel'na.

2. Dal&im cielom je overenie spravnosti komunikacnej vrstvy prevzatej z agenta Zigorata.
Treba overit,, ¢i je vrstvakompletnd, teda ¢i obsahuje spracovanie vietkych moznych
prikazov a sprav.

3. Podednym cielom je otestovanie systému modelov udalosti prevzatého z agenta Hazarda, Ci
je dostatocny pre noveé prostredie a jeho poZiadavky, alebo potrebuje rozsirenia.

8.1 InStalacia

K tomuto postupu kompilécie hr&ta je potrebné mat’ nainstalované vyvojové prostredie Eclipse s
podporou pre C++ (v operachom systéme Ubuntu baliky eclipse, eclipse-cdt). Najprv je potrebné
vytvorit’ novy prazdny C++ projekt s nazvom NeuroticAgent. Eclipse vytvori k novému projektu g
rovnomenny adresar, ktory najdeme vo workspace adresari v ktorom sme projekt vytvorili. Do tohto
adreséra skopirujeme zdrojové kddy hrééa. V eclipse, potom stai zvolit’ Project-> Build Project.
Skompilovaného hraéa najdeme v podadresari projektu, s nazvom Debug. Pre jeho spustenie je
potrebné mat’ spusteny server.

8.2 Struktlra hraéa

Hr&E je rozlozeny do modulov — spravani (,, behaviors*). Tie maju rézne Urovne a hierarchicky sa
navzgom volajl. Spravania su triedy C++. Okrem BasicBehavior, ma kazda z nich ma funkciu
behave, ktora je volana pri aplikovani daného spravania.
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Prototyp obsahuje zakladne motorické moduly spravania a jeden ukazkovy modul z vysSej vrstvy,
ktory vykondva chodenie(iba staticky naprogramované). Struktlra previazanosti spravani v
prototype je nasledovna

Adjust]ointBehavior < AnlkdeBehavior

BeamBehavior < ElbowBehavior

~ HipBehavior TurnTolLeftBehavior

— KneeBehavior TurnToRightBehavior

)

- RotateArmBehavior | | WalkBehavior TurnToBehavior

¢ ¢ 9

~ RotatelegBehavior [—

- ShoulderBehavior

MainBehavior
~ InitPosBehavior |

Obr. 29 UML diagram &truktdry behviorov
8.3 Cinnost’ hrada

Pri spusteni hr&ta sa hr& pripoji k serveru a zavola sa hlavny modul spravania — MainBehavior.
Ten potom d’alej rozhoduje, ¢o sa bude diat’. V prototype sa tento modul snazi otocit” smerom k
slperovej branke a napredovat’ k nej pomocou modulov TurnToBehavior a WalkBehavior. Tie zas
volaju d’alSie moduly pre zékladné motorické funkcie.

8.4 Popis behaviorov

1. AdjustJointBehavior — Podl'a zadanych hodn6t priamo nastavi uhlovi rychlost kibu.
vstup: 1D kibu a dva uhly uréujlce jeho natocenie
vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE

2. AnkleBehavior — Nastavi uhol ¢lenku.

vstup: vorba medzi pravou/Tavou nohou, dva uhly uréujuice jej natocenie, rychlost’ akou sa
zmena ma vykonat’

vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE

3. BasicBehavior — Z&kladna trieda hraca, z ktorej dedia v3etky ostatné triedy, nema Ziadnu
Specidlnu funkcionalitu.

4. BeamBehavior — Vysiela beam prikaz serveru. Beam prikaz prenesie hraéa na poZzadovanu
poziciu (nie pocas hry).
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vstup: X aY stradnice, uhol — smer natocenia hraca
vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
5. ElbowBehavior — Nastavi uhol lakta

vstup: vorba medzi pravou/Tavou rukou, uhol uréujlci jej natocenie, rychlost’ akou sa zmena
mé vykonat’

vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
6. HipBehavior - Nastavi uhol bedrového kibu.

vstup: vorba medzi pravou/Tavou nohou, dva uhly uréujuce jej natocenie, rychlost’ akou sa
zmena ma vykonat’

vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
7. InitPosBehavior — Initalizuje hrata a nastavi vSetko potrebné pre jeho Start.
KneeBehavior - Nastavi uhol kolena.

vstup: vorba medzi pravou/Tavou nohou, uhol uréujici jej natocenie, rychlost akou sa
zmena ma vykonat’

vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE

9. MainBehavior — Trieda rozhodujuca na zaklade zloZitejSich procedir o nasledujuce)
postupnosti akcii. V prototype téo trieda vykonava samotné chodenie — postupnost’
jednotlivych menSich elementarnych akcii sivisiacich s chodenim.

10. RotateArmBehavior - Nastavi uhol otog¢enia ramena.

vstup: vol'ba medzi pravym/I'avym ramenom, uhol uréujdci jej natocenie, rychlost’ akou sa
zmena ma vykonat’

vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
11. Rotatel egBehavior - Nastavi uhol otoc¢enia nohy.

vstup: vorba medzi pravou/Tavou nohou, uhol uréujici jej natocenie, rychlost akou sa
zmena ma vykonat’

vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
12. ShoulderBehavior - Nastavi uhol plecom.

vstup: vorba medzi pravym/Tavym plecom, dva uhly ur¢ujice jeho natocenie, rychlost’ akou
sa zmena ma vykonat’

vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
13. TurnToBehavior — Otoci hré&a na poZzadovany uhol.
vstup: uhol, o ktory sa mé hr&¢ otogit’
vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
14. TurnToL eftBehavior — Otoci hrééa poZzadovanym na pozZadovany uhol smerom dolava.
vstup: uhol, o ktory sa mé hr&¢ otocit’ smerom dol'ava
vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
15. TurnToRightBehavior - Otoci hré&éa poZzadovanym na poZadovany uhol smerom doprava.
vstup: uhol, o ktory sa ma hr& otocit’ smerom doprava
vystup: TRUE ak boli zadané hodnoty akceptované, v opatnom pripade FALSE
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16. WalkBehavior — Hr&E kréarovno v smere, v ktorom je otoceny.

8.5 Zaver

| mplementéciou a otestovanim prototypu sme overili navrhnuté architektonické rieSenie, funkénost’
amoznost’ vyuZitia existujucej implementacie pri préci v d’'alSom semestri.

8.5.1 Overenie architektonického navrhu agenta

Prototyp vyuziva modulérnu architektiru agenta Hazard amoduly sprévania, ktoré vyuZivaju
funkcionalitu  agenta Zigorat. Relativne bezproblémové integrovanie architektiry (Hazard)
a dostupnej funkcionality (Zigorat) indikuje dobry architektonicky navrh agenta.

NajvacSou zmenou oproti moduldrnemu systému agenta Hazard bolo nahradenie pévodného
spbsobu registrovania modulov sprévani v systéme na Urovni implementacie. Povodné vyuZitie
frameworku Zeitgeist sme vyhodnotili ako zbyto¢né, nakolko ani v agentovi Hazard sa jeho
vyuzitie zatial neukézalo ako opodstatnené. VyuZitie jednoduchSej implementécie viedlo
k eliminovaniu zbyto¢nych zavislosti a zjednoduSenia na Urovni kodu, kompilécie, testovania. Ak
v budicnosti nddeme dostatoéné uplatnenie a vyhodnotime jeho pouZitie ako opodstatnené, sme
pripraveny sa k tomuto frameworku vrétit'.

8.5.2 Overenie implementacie agenta Zigorat

Overenie komunikaéng vrstvy agenta Zigorat: Komunikacnd vrstva zabezpecovala
odosielanie sprév na server, prijimanie spréav aobnovovanie informécii o okolitom svete.
Overenim na Urovni analyzy kodu, analyzy posielanych/prijimanych sprav asamotnegj
funkcionality robota mdZeme konstatovat’, Ze tato vrstva pracuje spravne.

Overenie funkcionality na vy Urovni: Podobne sme overili moduly spravania pre
pohyb jednotlivych kibov, na vy3Sej drovni moduly chodenia a ot&ania.

Funkcionalita vytvoreného prototypu nepokryla komunikagny protokol Uplne. Z ndsho pohl'adu
je v&ak najdblezitejSia overenie funkcionality, ktort predpokladame pri implementécii evolu¢ného
algoritmu (zalozeny na pohybe kibov).

8.5.3 Overenie nefunkcionalnych poziadaviek na server

Ako uz bolo spomenuté (10.2.2 Komunikécia robota), evolu¢ny algoritmus bude vyZadovat
opakované pripgjanie/odpdjanie sa na/lod server/serveru v krétkych ¢asovych intervaloch.
Z vyuZitim prototypu sme tieZ overili schopnost’ servera zvladnut’ spomenuté zat'azenie.

Prototypovanie z pohl'adu splnenia cielov povazujeme za UspeSné. Za dbleZité povaZzujeme
hlavne overenie funkcionality slvisiacej simplementaciou evolu¢ného algoritmu aoverenie
architektonického navrhu agenta. Prototypovanim sme minimalizovali riziko vyskytu problémov pri
implementécii v letnom semestri.
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9. Revizia ¢.1

Té&o kapitola vznikla ako reakcia na posudok timu ¢.11 odovzdany dina 22.11.2007 na
dokumenté&ciu k projektu. Doplnend je kapitola 2.2 o simulacnom prostredi a kapitola 5 obsahujlca
Specifikéaciu poziadaviek.

9.1 Kapitola 2.2 Simulaéné prostredie

Do tejto kapitoly sme sa na zéklade posudku rozhodli zaradit’ podkapitolu o v&eobecnom popise
servera ako aj monitora ktory slUzi na vizualizaciu zgpasu v simulovanom 3d futbale.

9.1.1 Soccer Server

Server zabezpeuje simuléciu robotického futbalu. Simuluje hru hr&éov ovladanych nezavislymi
programami (agentmi). ArchitektUra systému agentov, server je typu klient-server. Agent v tgjto
architekture reprezentuje klienta. Redlne sa hry zG¢astiuje niekol’ko agentov, kde kazdy ovlada
jedného hraga hrajlceho za jeden z dvoch stperiacich timov.

Server plni najméa nasledujtce dlohy:
Uchovéava aktuany stav hry (skore, ¢as, ...) aaktudny stav jednotlivych hr&cov.
Prijima informécie od agentov a naich z&klade upravuje stav prislusnych hraéov naihrisku
(agent ovlada efektory hr&ca).
Simuluje pohyb hr&tov alopty na zaklade fyzikalnych zdkonov a ndsledne upravuje ich stav.
Starasao dodrZiavanie pravidiel a vyhodnocuje Standardné situécie na ihrisku.
Informuje agentov o aktualnom stave prislusnych hr&ov a stave samotnej hry (agent prijima
informécie z perceptorov hraga).
Informécie o stave hry astave jednotlivych hrétov posiela monitorom (pozri kapitolu
Monitor).

Na zé&klade typu simulécie existuje niekol’ko typov serverov robotického futbalu.
- 2D server: simulécie prebieha v 2D prostredi. Hr&i si reprezentovany kruhmi s uréitym
polomerom.
3D server (Sphere): simulécia prebieha v 3D prostredi a hr&ci sU reprezentovany gulami s
ur¢itym priemerom a hmotnost’ou.
3D server (Humanoid): simulécia prebieha v 3D progredi ahr&i s reprezentovany
humanoidmi. Ich telo pozostéva z niekol’kych ¢asti navzajom prepojenych kibmi.

V naSom pripade sa venujeme simulacii s humanoidnymi typmi hratov a vyuzivame preto prislusny
server.
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9.1.2 Monitor

Monitor predstavuje okrem agenta d’alSi typ klienta komunikujiceho so serverom.

Monitor plni najmé nasledujuce Ulohy:
Prijima zo servera informéacie o save hry a jednotlivych hragov.
Vizuélne reprezentuje simuléciu na z&klade prijatych informécii.
Umoziuje zaznamenat’ simulé&ciu do tzv. simula¢ného logu.
UmoZziuje prehrat’ zaznamenanu simuléaciu v simulaénom logu.

Protokol vyuzivany na komunikéciu so serverom mdzZe byt vyuZity a na implementéciu trénera.
Protokol monitora totiz umoznuje ovplyvnit' stav hry a hr&fov na ihrisku a tym iniciovat’ r6zne
herné situécie.

9.2 Kapitola 5. Specifikacia poziadaviek

Té&to kapitola rozsiruje pévodni kapitolu ¢.5 na zéklade posudku timu ¢.11.

9.2.1 Schopnosti robota

Robot bude mat’ len zékladné pohybové schopnosti orientécie v priestore. Primarne sa bude jednat’
o schopnost’ postavit’ sa, pripadne udrzanie rovnovahy. Tieto schopnosti v&ak nebudl robotovi
implementované priamo. Bude sa ich ugit prostrednictvom rdznych evoluénych algoritmov.
Zadpecifikujeme len pociato¢nu polohu a metriky ktoré budu robotovi hovorit’ Ze dosiahol svoj ciel’.
Zvy3%0ok uz nechdme na evolu¢nom vyvoji.

9.2.2 Komunikacia robota

Robot bude pracovat’ uz na novom type servera vo verzii 0.5.6. Komunikécia bude prebiehat’
progtrednictvom TCP protokolu. Pocas evollcie sa bude robot opakovane pripgjat’ na server. Pri
kazdom pripojeni sa vykond jedna generécia v evolu¢nom procese. Vysledné hodnoty sa zapisu do
stboru arobot sa odpoji. Nasledne sa proces bude opakovat’. Robot sa pripoji, zo siboru si nagita
predodU generéciu, prebehne evollcia a nové hodnoty sa opét’ uloZia do stboru.

9.2.3 Architektlra robota

Architektaru robota sme sa rozhodli prebrat’ z minulorocného projektu timu 6th sense. Této
architektdra sa vyznacuje dobrou Skalovatelnost'ou arozsiritel’'nost'ou. PouZity typ robota bol vSak
uréeny pre starSi typ servera kde bol vyzor hr&a zna¢ne zjednoduSeny (gul'a). Z tohto dévodu sme
sa rozhodli komunikagna ¢ast’ t.j. ¢ast” ktord komunikuje so serverom prebrat’” od humanoidného
robota Zigorata. Tento robot je ur¢eny na novy typ servera ajeho komunikaéna ¢ast’ je dobre
rozpracovana. Dalej by sme cheeli do zdrojového kédu vniest Sandardy aby bol prehladnejsi
alahko citatelny.
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9.2.4 Specifikacia evollcie

Evolu¢né algoritmy simuluju evolUciu, ktora prebieha v prirode. Tento proces by mohol poskytnat’
moznost’, ako nechat’ hr&éa aby sam ziskal zakladné schopnosti. Planujeme otestovat’ moznost’
vyuZitia evolu¢nych algoritmov. Budl vyuZité na naucenie zékladnych pohybov ako napriklad
postavenie sa zo zeme, chddza apod. Ak sa evolucné algoritmy ukazu ako efektivny pristup,
mbZeme sa pokusit’ aplikovat’ ich @ na naucenie zloZitejSich pohybov. PouZijeme kombinéciu
metdd evoluéného programovania a m-chromozémov. Z evolu¢ného programovania vyuZijeme
reprezentéciu funkcie v tvare ,korenového stromu". Ten bude reprezentovany Readovym linearnym
kédom. M-chromozémy bud predstavovat’ jedincov premenlivej dizky.
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11.1 Priloha A - Priklad dat prijatych zo servera

(time
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(w

(w
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(HJ
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(ax1 0.00)
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11.2 Priloha B -InStalacia servera

Postup by mal fungovat’ pre distriblcie Dapper Drake (6.06), Edgy Eft (6.10) a Feisty Fawn
(7.04). Postup by mal byt podobny aj pri ostatnych distriblciach ako Fedora, Suse, Debian.

0 - prikazy.
— komentéare k prikazom.

11.2.1 Povolenie Universe a Multiverse repozitarov

0 sudo gedit /etc/apt/sources.|ist

Podl'aingtrukcii v stbore povolit” Universe a Multiverse repozitare.
0 sudo apt-get update

11.2.2 InStalacia potrebnych baliékov

0 sudo apt-get install g++ rubyl.9 rubyl. 9-dev |ibodeO-dev
| i bboost-dev |ibsdl-dev Iibfreetype6-dev |ibdevil-dev
aut oconf automakel.9 |ibtool freeglut3-dev tetex-extra cvs
xl'ibs-dev libtiff4-dev |ibslangl-dev |ibboost-thread-dev
I i bomg-dev |ibpngl2-dev
V pripade problémov s xlibs-dev treba pouZit’ xlibs-static-dev.

11.2.3 Vytvorenie liniek pre ruby

o sudo rm/usr/bin/ruby
o0 sudo In -s /usr/bin/rubyl.9 /usr/bin/ruby
o sudo In -s /fusr/lib/librubyl.9.s0 /usr/lib/libruby.so

11.2.4 Stiahnutie zdrojovych suborov servera z CVS repozitara

Zdrojové stibory sa stiahnu do adresara /home/<home_uZivatel'a>/rcsoccersiny.

0 Ccvs -
d: pserver: anonynous@server. cvs. sourceforge. net:/cvsroot/sse
rver login
Pripadny prompt na heslo potvrdit” enterom.

0O cvs -z3 -
d: pserver: anonynous@server. cvs. sourceforge. net:/cvsroot/sse
rver co -P rcsoccersimrcssserver 3D

11.2.5 Build a inStalacia servera

0o cd rcsoccersinircssserver 3D

o ./bootstrap

o ./configure

-V pripade chyby sivisiacej s ruby.h treba odin&alovat’ ruby baliky, ruby stiahnut’ a
naindtalovat’” manuélne zo zdrojovych siborov.
o sudo apt-get renove |ibruby*

Stiahnut’ zdrojové stibory ruby z http://www.ruby-1ang.org/en/downloads/.

sudo tar -xzf ruby-<stiahnuta verzia>.tar.gz

cd ruby-<stiahnuta_verzi a>/

./configure --enabl e-shared

make

© O OO0 -

B-1


mailto:d:pserver:anonymous@sserver.cvs.sourceforge.net:/cvsroot/sse
mailto:d:pserver:anonymous@sserver.cvs.sourceforge.net:/cvsroot/sse
http://www.ruby-lang.org/en/downloads/

(0]

11.2.6

(0]
(0]

o

sudo make i nst al
cd /usr/lib

0
0
0
o sudo ldconfig

0

o ./configure

make

sudo nmake instal

sudo gedit /etc/ld.so.conf

Do stboru pridat’ riadok ‘/usr/local/lib* ak sa v nom eSte nenachadza.

sudo |l dconfig

sudo wget

sudo In -s /usr/local/lib/libruby.so.1.8

cd / home/ <hone_uzi vat era>/rcsoccersinircssserver 3D/

InStalacia modelov a textur
cd /usr/local/share/rcssserver 3d

Prilohy

htt p: // downl oads. sour cef orge. net/ sserver/rcssserver 3d-0. 5. 6-

data.tar.gz?use_m rror=nesh
sudo tar -xzf rcssserver3d-0.5.6-data.tar.gz

11.2.7 Spustenie servera

(0]
(0]

11.2.8

(0]

cd
si mspar k

agent spark

Spustenie defaultného agenta
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11.3 Priloha C - Popis tried evolucie

Trieda strom

Korenovy strom vyjadrujuci funkciu.

Premenné
Vektor int (RLK) — Readov linedrny kod stromu
Vektor structov — Vektor ohodnoteni vrcholov stromu
o Struct: union(id(int), integer, float), typ(int) — Typ oznatuje ¢im je vrchol
ohodnoteny. Podl'a typu sa bude brat’ jedna ztroch hodn6t unionu. Tieto
hodnoty oznacuju identifikétor funkcie, identifikétor premennej a konstantu.

Konstruktory
Konstruktor pre nahodny strom.

M etody
- Vytvor nahodny strom — Pre potreby mutécie.

Vymena podstromu, ndhodného alebo daného — Mutécia a krizenie

Vypocet svojej hodnoty

N&jdi podstrom zacinagjlci naindexe x v RLK

Vytvor avré’ kopiu podstromu zo seba ktora zacina na indexe x

Trieda gén

Gén chromozomu (jedinca).

Premenné
Cas — Cas, kedy s ma gén vykonat. Cas bude relativny na zagiatok vykonavania génu
|d behavioru — I dentifikator sprévania.
Vektor stromov — Parametre spravania.

Konstruktory
Konstruktor pre ndhodny gén

M etody
- Vykonanie génu

Mutécia génu — Mutécia stromov a zmena ¢asul.

KriZenie dvoch génov (vymena stromov alebo kriZzenie stromov)

Nastav ¢as génu
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Trieda chromozom
Jedinec populécie.

Premenné
Vektor génov — DNA informécia chromozému
Fitness — Ohodnotenie jedinca.

Konstruktory
Konstruktor pre nahodny chromozom
Konstruktor s danymi génmi — Pre potreby kriZenia
Konstruktor zo stiboru — Pre nagitanie jedincov zo stborul.

Metody
UloZ do stboru
Nastav fitness
Viykonévanie (??? Zatial' nevyrieSené)
Vrat' zoznam génov pre ¢as — Pre potreby vykonania jedinca.

Behavior evolucia
Tento behavior bude zabezpecovat’ evolUciul.

Premenné
Zoznam chromozomov — Populécia jedincov
Stav — Stav behavioru. Oznaguje ¢i sa vykonavaju jedinci, ¢i sa vytvara nova
generécia, ...
Parametre evolUcie — pravdepodobnosti mutécii, velkost’ populécie, pocet
rodi¢ovskych parov, ...

Konstruktory
Konstruktor pre vytvorenie behavioru s nahodnou populéciou
Konstruktor pre vytvorenie behavioru s na¢itanim populécie zo siboru

Metody
- UloZ populéciu do stboru

Vykongj jedinca (¢as) — Vykona jedinca. Gény jedinca maju relativny ¢as, preto bude

potrebny prepocet z absolUtneho ¢asu.

Ohodnot’ jedinca— Vracia fitness jedinca

Reprodukcia (vyber rodicov, krizenie a mutacia)

Vytvorenie novej generacie
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11.4 Priloha D — CD nosi¢

Na prilozenom CD nosi¢i sa hachédza dokumentacia, ako aj zdrojové kddy serveru a hréca.
CD mé nasledujucu Struktdru:

\

\Dokumentacia (obsahuje dokumentéciu k projektu)
\Sources\player (obsahuje zdrojové kédy hrata neurotics agent)
\Sources\server (obsahuje zdrojové kddy servera vo verzii 0.5.6)
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Uvod

1. Uvod

1.1 Uéel dokumentu

V tomto dokumente sa nachadzaj informéacie ohl'adne riadenia a komunikécie v naSsom time.

1.2  Struktdra dokumentu

Dokument je rozdeleny na niekol’ko casti. V prvel casti sa nachadza &ruktdra tohto
dokumentu. V druhgj ¢asti sa nachédza naSa ponuka k predmetu Tvorba softvérového systému
v time. Tretia kapitola obsahuje nas povodny hruby plan na zimny semester ako g skuto¢ny
zjemneny plan. Slcast'ou je aj Ganttova schéma. V tretg kapitole uvadzame rozdelenie tloh
v time, tak z dlhodobého, ako g z kratkodobého hradiska. Stvrta kapitola obsahuje vietky
naSe zapisnice od 12.10.2007 do 9.11.2007. V piatej kapitole st zadefinované Standardy timu
ktoré bude dodrZiavat' pocas celého trvania projektu. V Seste] ¢asti spominame pouZzitl
literatru. V prilohe A sa potom spomina ponuka n&sho timu. V prilohe B sa nachéadzaju
zépisnice zo vaetkych stretnuti timov. V prilohe C uvadzame &tandardy timu, v prilohe D sa
nach&dza zjemneny plan za obdobie celého zimného semestra. Nakoniec v prilohe E je
uvedeny podrobny plan na letny semester.



Ponuka

2. Ponuka

V prilohe A sa nachadza ponuka nésho timu pdvodne vytvorena pre projekt ALUMNI.



Plan projektu

3. Plan projektu

Téo ¢ast’ dokumentu obsahuje hruby predbezny plan ktory sme si stanovili na za&iatku
projektu. Pri tvorbe tohto dokumentu a po preStudovani naSich zapisnic sme zostavili
skuto¢ny plan podra ktorého sme naozaj postupovali. Z tohto planu sme zostavili Ganttovu
schému.

3.1  Hruby predbezny plan projektu

Obdaobie Popis Sav

1.-2. tyZzden Oboznamovanie sa z projektom a predmetom Ukoncené

3.-4. tyZden Sttdium dokumentécie z minulych rokov Ukoncené

5.-6. tyZzden Analyza serveru, existujucich agentov, tvorba Ukoncéené
podpornych prostriedkov

7.-8. tyZden Zostavenie hrubého navrhu Ukoncené

9.-12. tyzden Tvorba prototypu Ukoncené

Tab. 1Hruby predbezny plan na zimny semester
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Obr. 1 Ganttova schéma hrubého planu




Plan projektu

3.2 Zjemneny plan za obdobie od 12.10.2007 do 15.11.2007
Uloha Zatiatok | Koniec Zodpovedny
Prestudovanie stranok 15.10.2007 | 20.10.2007 | V&etci

predmetu

Studium dokumentécie 15.10.2007 | 27.10.2007 | V&etci

z minulého roka

Hl'adanie zdrojov k projektu | 15.10.2007 | 20.10.2007 | Gabriel BraniSa, Tomas Labuda
Spojazdnenie serveru 15.10.2007 | 20.10.2007 | Ales Katona, Jan Koleséar
Tvorba webu 15.10.2007 | 20.10.2007 | Peter Cimo, Juraj Simon
Tvorba dokumentécie 22.10.2007 | 15.11.2007 | Juraj Simon

Prvotnd analyza serveru 22.10.2007 | 27.10.2007 | ToméS Labuda

Analyza humanoidného 22.10.2007 | 27.10.2007 | Jan Kolesé&r

robota

Analyzahr&ov inychtimov | 22.10.2007 | 27.10.2007 | Gabriel Branisa
Zriadenie systému na 22.10.2007 | 27.10.2007 | Peter Cimo

sleodvanie Uloh

Analyza komunikécie so 29.10.2007 | 10.11.2007 | ToméS Labuda
serverom

Hr'adanie informacii o 29.10.2007 | 10.11.2007 | Jan Kolesé&r

RoboCup-¢, pravidla

Zostavenie Uvodu do 29.10.2007 | 3.11.2007 | Gabriel Branisa
problematiky RoboCup-u

Priprava prezentécie 29.10.2007 | 3.11.2007 | AleSKatona
simula¢ného prostredia

Analyza Hazard hr&a, 29.10.2007 | 3.11.2007 | Peter Cimo

vytvorenie SVN

Analyza timov z Robocup 5.11.2007 | 10.11.2007 | Peter Cimo

Atlanta 2007, timy DNU

Explorer, Fantasia, NAITO-

StrikerS

Zostavenie navrhu 5.11.2007 | 10.11.2007 | Gabriel Branisa, AleS Katona
humanoidného hr&a

Analyza timov z Robocup 5.11.2007 | 10.11.2007 | Juraj Simon

Atlanta 2007, timy Sama 3D,

Seu 3D, UI-Al

Analyza moznosti evolu¢ného | 12.11.2007 | 15.11.2007 | Jan Kolesé&r

uceniasa

Analyza hr&a Zigorata 5.11.2007 | 10.11.2007 | Gabriel BraniSa, AleS Katona
Dokoncenie hrubého navrhu | 12.11.2007 | 15.11.2007 | AleS Katona

robota

Dokoncenie analyzy servera | 12.11.2007 | 15.11.2007 | ToméS Labuda

Tab. 2 Zjemneny plan za obdobie 15.10.2007 az 15.11.2007
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Ganttova schéma
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Obr. 2 Ganttova schéma za obdobie 15.10.2007 az 17.12.2007



4. Rozdelenie uloh v time

Rozdelenie Uloh v time

V naSom projekte sme analyzovali nasledujlce kratkodobé a dihodobé ulohy.

4.1 Kratkodobé ulohy

Cinnost’

Zodpovedny

Analyza hr&ov inych timov

Peter Cimo, Juraj Simon, Gabriel BraniZa,
AleS Katona

Tvorba Specifikacie a ndvrhu AleS Katona
Analyza serveru a komunikacie Tomas Labuda
In&talécia podpornych webovych Peter Cimo

prostriedkov

InStalacia serveru, hr&cov

AleS Katona, Gabriel Branisa

Tab. 3 Kratkodobé ulohy v time

4.2 Dlhodobé ualohy

M eno Ulohy

Juraj Simon tvorba dokumentacie a manazér vyvoja,
veduci timu

Peter Cimo Manazér kvality, udrZiavanie webu

Gabriel Branisa Analytik, Tvorba planovo

AleS Katona Technické a podporné ¢innosti

Jan Kolesar Manazé&r komunikacie

Tomas Labuda Systémovy analytik

Tab. 4 Dlhodobé ulohy v time

4.3 PodrobnejSi opis uloh

Vedlci timu
Komunikéciav time
Pridel’'ovanie tloh
Kontrola plnenia tloh

M anazér kvality
Dodrziavanie Standardov

Analytik, Systémovy analytik
Analyza Udajov z externych zdrojov




Technické a podporné ¢innosti
Systémové programovanie
Podpora vyvoja

Manazér komunikacie
Komunikécia s ostatnymi ¢lenmi timu
Synchronizécia medzi ¢lenmi timu
UdrZziavanie webu
ManaZment webového sidla
Manazment SVN repozitéra

Tvorba dokumentécie
Vytvaranie a spgjanie ¢asti dokumentécie do jedného celku

M anazér vyvoja
Konzultécia tloh s vedicim projektu
Navrh novych tloh
Koordinacia tloh

Rozdelenie Uloh v time
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5. Zapisy zo stretnuti

Priloha B obsahuje v3etky zdpisy z naSich stretnuti od 12.10.2007 do 6.12.2007.
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6. Standardy timu

Priloha C obsahuje Standardné Sablony dokumentov aké pouzivame pri tvorbe zapisnice
a Sablonu preberacieho protokolu.

6.1 Kodoveé Standardy

Pri pisani zdrojového kdodu, je pre jeho dobra citatelnost’, dobré dodrZiavat’ nasledujlce
zésady.

6.1.1 Odrazkovanie

Funkcie:
7. Typ navratovej hodnoty funkcie, ndzov funkcie a parametre funkcie v jednom riadku.
8. Otvérajlca a zatvarajlca zatvorka na novom riadku bez odsadenia.
9. Priklad:
int mojaFunkcie(int parameter)

{

Cykly, podmienky, ... :

1 Ak jetelo naviac riadkov, otvaracia a zatvéracie zétvorky na novy riadok, samotné
telo odsadit'(tabulétor).

Priklad:
iT (parameter > 5)
writeIn(...);
P | |
1 Ak jetelo jednoriadkove pokracovat’ v aktudlnom riadku bez nového riadku.
Priklad:

it (parameter = 9) writeln(...);
1V cykoloch pouZivat’ ndzvy premennychi, j, k, 1, ...
Priklad:
for (int i;i < 4;i++) for (int j;j < 4;j++) writeIn(...);

1 Zaprikazomif, while, ... nechat’ medzeru.

1V podmienke pri zétvorkach nenechavat’ medzeru.
Priklad:

iT (parameter = 9) ...



Sandardy tymu

Pri aritmetickych a logickych operétoroch nechavat’ medzeru z oboch stran.

Priklad:

tmp += 5 + 6 * 53;

KTucové slovo el se pisat’ bud’ na novy riadok, pri jednoriadkovom if bez zatvoriek,
alebo za ukon¢ovaciu zatvorku, otvaraciu zatvorku potom pisat’ za €l'se natom istom
riadku.

Priklad:
iT (parameter > 5)

writeIn(...);

} else {
y writeIn(...);

alebo:
it (parameter = 9) writeln(...);

else writeln(...);

Triedy, structy:

Pri dedeni, za nazvom triedy, ktoradedi bodkociarka bez medery a za nou mezdera
Otvérajuca a zatvarajUica zatvorka na novom riadku bez odsadenia.

Krucoveé slova ako private, protected, public bez odsadenia.

Premenné a funkcie odsadit'(tabulator).

Najprv deklarovat’ premenné aZ potom funkcie.

Priklad:
class MojaTrieda: public MaterskaTrieda

{

private:
int XXX;

public:
int a;
int b;

MojaTrieda();
void vypisNieco(char *text);

9.1.1 Pomenovanie

Premenné a funkcie:

Zatiname malym pismenom, viacslovné premenné piSeme spolu, dalSie slova piseme s
vel’kym prvym pismenom.

Priklad: mojaFunkcia() , mojaPremenna

Triedy a structy:

10
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1 Z&iname velkym pismenom, viacslovné premenné piSeme spolu, dalSie slova piseme
svel’kym prvym pismenom.
Priklad: MojaTrieda

1 Behavior triedy maju v ndzve ako posedné slovo ,, Behavior*
Priklad: BasicBehavior, RunToBallBehavior

Makré&
1 Cely ndzov piSeme velkymi pismenami, slova v nazve oddel'ujeme podgiarkovnikmi
Priklad: MOJE_MAKRO

9.1.2 Subory a adresare

Pomenovanie stborov:

o Kazdatriedaje umiestnendv samostatnom .h (deklarécia) a.cpp (tela funkcii) sibore,
nézov stboru je odvodeny z ndzvu triedy — cely nazov malymi pismenami, slova
oddelené podciarkovnikom.

Priklad:
trieda sa vola RunToBallBehavior
tak bude v stboroch run_to_ball_behavior.h arun to ball behavior.cpp

Adresare:
e Behavior moduly — adresér behaviors .
e Ostatné moduly — adresér others/ .

9.1.3 UKazky

int mojaFunkcie(int parameter)

{ _
Int tmp;
int viacSlovnaPremenna;

it (parameter > 5)
writeIn(...);

} else {
writeIn(...);

while (parameter < 4)
tmp += 5 + 6 * 53;

it (parameter = 9) writeln(...);
else writeIn(...);

11



for (int i;i < 4;i++) writeIn(...);

return 7;
}
struct MojStruct
{ _
Int a;
int b;
}:
class MojaTrieda: public MaterskaTrieda
{
private:
int XXX;
public:
int a;
int b;
MojaTrieda();
void vypisNieco(char *text);
}:

#define MOJE_MAKRO 1

12
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11.1 Priloha A — Ponuka timu
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Priloha A

Slovenska technicka univerzita v Bratislave
Fakultainformatiky ainforma¢nych technol 6gii

ALUMNI

Informacny systém pre komunikéaciu s absolventmi

Ponuka

Bc. Peter Cimo
Bc. AlesS Katona
Bc. Jan Kolesar

Bc. Tomas Labuda
Bc. Milan Herda

Odbor: Softvérové inzinierstvo Bc. Jurgj Simon

Datum: 30.9.2007
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Priloha A

Zadanie

NaSa FIIT m& zaujem vhodnou formou prezentovat’ verejnosti svojich absolventov. Zaroven by
fakulta rada udrziavala s absolventmi neformalny odborny kontakt pomocou webu, a tieZz by rada
poskytla svojim absolventom ramec na neformdlnu odbornl a spoloc¢enskd komunikaciu medzi
nimi navzajom. Zamerom projektu je vytvorit’ informacny systém, ktory bude plnit’ uvedené Ulohy.

Ciele systému:

Prezentovar zékladné informécie o absolventoch verginosti. Znamena to zabezpecit
vytvorenie a udrZiavanie databézy absolventov a vhodne prezentovat’ z&kladné informéacie o
jednotlivcovi verginosti na webe bez obmedzenia pristupu. Predpokladame stru¢nu
informéciu o absolventovi, kedy Studoval, absolvoval, jeho Specializécia, o téme jeho
bakaléarskej, pripadne diplomovej préce, pripadne abstrakt prace. Tu by bolo vitané rozsirit’
prezentaciu o grafické vyjadrenie zamestnanosti a odbornosti absolventov z réznych
hradisk, pokial’ dokézeme od nich ziskat’ k tomu potrebné tdaje.

Sorostredkovar’ fakulte ziskavanie aktualnych informacii o absolventoch v praxi. Ide o
aktualizéciu kontaktu, zamestnania, profesijného vyvoja, odborného zamerania, oblasti, v
ktorg je aktivny, sfér odborného zaujmu a pod., tie, ktoré poskytne sdm absolvent. Ta&o
oblast’ je vel'mi citlivd, vyZaduje zaujem o kontakt z oboch stran a je podmienena prisnou
ochranou Udajov s vhodne zorganizovanym autorizovanym pristupom. Je to délezitd, pre
fakultu uZitocné tloha, treba ju uvazovat'.

Umozni¢ absolventom vzajomna komunikaciu. M& to byt jednoducha a bezpecna
komunikécia v informatickej komunite chrdnend starostlivo navrhnutymi pristupovymi
prdvami pre skupiny autorizovanych Ucastnikov. M& €lUZit na neformanu vymenu
informécii v komunite kolegov, rovesnikov, odbornikov z praxe, ktoré komunite poskytne
sam Ucastnik. Okrem sprostredkovania kontaktu moze byt Ulohou tejto casti systému
informovat’ zaujemcov o odbornych aktivitach komunity, poskytnat’ pre ne priestor — férum,
pripadne d’alSie vhodné ¢innosti.

DoleZite poZiadavky:

zachovanie bezpe¢ného pristupu k informéciam

jednoduché rozhranie

systém bez d’alSich hardvérovych nérokov

jednoducha a bezpe¢na komunikécia medzi vsetkymi pouzivatel’mi systému
modularita a rozsiritel’nost’

Salovatelnost

rozhranie pre ziskavanie &tatistickych dét pre fakultu

import zékladnych udajov z fakultnych IS

export do stboru, moznost’ umiestnit’ vybrané Gdaje ako prezentéciu o absolventoch na
pamat’'ové média

nasadenie do skUSobnej prevadzky v marci 2008

Projekt rieSili viangjSie timy ¢.15 a 18, kazdému z nich sa podarilo vytvorit’ vhodny zéklad systému.
Viac informécii o ich postupoch a dosiahnutych vysledkoch rieSenia najdete na webovych
strankach:

http://www?2.dcs.elf.stuba.sk/TeamProject/2006/team18/
http://www?2.dcs.elf.stuba.sk/TeamProject/2006/team15/public _html/

V tomto akademickom roku treba vytvorené systémy analyzovat’, zhodnotit' stav, urobit’ vyber,
rozsirit vybrany systém o novl poZadovani funkénost a dotvorit ho tak, aby ho tohoro¢ni
absolventi uz mohli pouZivat'.

A-3


http://www2.dcs.elf.stuba.sk/TeamProject/2006/team18/
http://www2.dcs.elf.stuba.sk/TeamProject/2006/team15/public_html/

Priloha A

Predstavenie timu

Bc. AleS Katona:

Pocas bakalarskeho Studia nadobudol poznatky z jazykov C, C++, Java, C#, Object Pascal a PHP,
Témou bakalarskeho projektu bola multiplatformova sietova kniznica — Lnet. Od roku 2005 je
Zivnostnikom v oblasti IT. Je ¢lenom open source timu Free Pascal a pracu v mensom time pozna
vel'mi dobre. Na strednej Skole absolvoval kurz Cisco CCNA, 4 semestre. Pri préci na komer¢nych
projektoch ziskal praktické poznatky o databézach PostgreSQL, MySQL a jazyku PHP, web
serveroch Apache a Lighttpd. Z osobnej iniciativy ziskal praktické vedomosti 0 sprave systému
Linux.

Bc. Juraj Simon

Pocas bakalarskeho &tudia nadobudol z&kladné poznatky z jazykov C,C++ a Java. Témou jeho
bakalérskej prace bol Adaptivny hyper medidlny systém. Od konca roku 2005 je Zivnostnikom v
oblasti IT. Z préc na projektoch ziskal prakticke skisenosti o programovani v PHP, Visual Basicu a
z&klady jazyka SQL.

BC. Jan Kolesar

Pocas bakalarskeho &tudia ziskal skisenosti s programovacimi jazykmi C/C++, Java, Pascal, SQL
aHTML. Pracoval v progrediach MS Visual Studio, Eclipse, NetBeans, FireBird Maestro, Delphi
aciastoéne v prostredi Lazarus. Skusenosti s tvorbou a pracou s databdzovymi systémami ziskal na
predmete Databdzové systémy a momentélne ich rozvija v komerénom projekte s technoldgiami
FireBird a Delphi.

Bc. Peter Cimo

Popri &udiu sa uZz niekol’ko rokov podiela tvorbe robustnych internetovych portdov a
internetovych obchodov, kde sa snazi uplatiiovat’ vedomosti z bakalarskeho &uddia (postupy
charakteristické pre softvérové inzZinierstvo). Okrem najroznejSich webovych technoldgii ovlada aj
programovacie jazyky C/C++ a Pascal a databazové prostredia ako MySQL, PostgreeSQL ¢i
Oracle. Ma skiisenosti s vyvojom pod operacnymi systémami Linux a Windows.
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Priloha A

Bc. Toma&s Labuda

Je absolventom bakalarskeho &udia na FIIT STU v odbore Informatika. Téma jeho zavere¢ného
projektu bola ,, Modelovanie deployment prostredia pomocou UML2.0. VySe dvoch rokov pracuje
v softvérovej firme, kde sa Specializuje na vyvoj J2EE aplikécii. Ma Siroké znalosti z vyvoja
webovych aplikacii (hlavne na platforme Java, menej PHP aASPNET) avyuZivania webovo
orientovanych technoldgii (Web Services, XML, XSLT, ...). Ma rozsiahle znalosti jazyka UML,
ktoré nadobudol hlavne pri praci na bakalarskom projekte.

Bc. Milan Herda

Motivacia k tomuto projektu

Pocas &tudia na vysokej Skole ¢lovek nadobudne mnoZstvo skisenosti, ziska novych priatelov,
kolegov alebo spolupracovnikov z prostredia fakulty kde Studuje, ako a z prostredia celej
univerzity. Po skonéeni &udii a nadstupu do zamestnania vi&ak mnohé z tychto kontaktov ¢i uz
vedomky alebo nie zanikaju, stracaju predoslU pevnost’. Je to prirodzeny proces, ¢lovek vystaveny
novému prostrediu navazuje kontakty nové, slivisiace s jeho novym zameranim a ciel’'mi, a staré
kontakty postupne upadaju do zabudnutia.

Je to v&ak Skoda, pretoZe z udrZiavanych vztahov medzi jednotlivymi absolventmi navzgjom ako g
medzi fakultou a jej absolventmi by mali nesporny prospech obe strany. Na jednej strane fakulta,
ktora by prostrednictvom udrZiavanych vzt'ahov s absolventmi mala akdsi spatnu vézbu a vedela by
lepSie zhodnotit’ svoje Usilie. Vedela by kde sa jgf Studentom podarilo zamestnat’, ako g to ¢i
pracuju v odpore ktory vy&udovali. Zaroven by tak mala akysi archiv vSetkych absolventov. V
neposlednom rade by sa v3ak vedela pochvdlit’ ich Gspechmi a prildkat’ tak novych Studentov do
daného oboru. Na drane druhej mame absolventov ktori by z udrziavanych kontaktov mohli
ziskavat'’ nové informacie, pomoc ¢i radu, ¢i dokonca a navézovat' nové kontakty. Ale aby obe
strany mohli tazit' z takychto spolo¢nych vztahov musi tu byt nie¢o, ¢o by poskytovalo dané
sluzby. Musel by tu byt systém ktory by zabezpecoval urc¢itd komunikéaciu medzi fakultou a jej
absolventmi. V. minulych rokoch bolo prostrednictvom timovych projektov na tuto tematiku
vypracovanych viacero projektov. Bol skondtruovany za&klad takéhoto systému, ktory viak edte
nespina vetky poziadavky nasadenia do praktickej prevadzky.

Je teraz na nas prestudovat’ tieto minulé projekty a to ¢o uz bolo vykonané. Chceme pokracovat’ v
tomto Usili, a podporit’ a vylepsit' tento projekt a pomdct a popohnat’ ho na jeho ceste do
praktického nasadenia.

Ponuka rieSenia

V rédmci ndvaznosti na minuloroéné projekty by sme chceli prevziat’ pozitivne ¢rty tychto projektov
a vyuzit' poznatky a skusenosti ¢lenov nasho timu z praxe. Jednou z hlavnych ¢t by mala byt
jednoduchost’ v zmysle jednoduchého a intuitivneho ovladania, aby sa uzivatel nemusel s
aplikaciou ueit’ pracovat’, ale aby s fiou rovno pracoval. Projekt by bol vyhotoveny ako moderna
,web 2.0" aplikécia pohénana vykonnym databazovym rieSenim v pozadi.

Predpokladané zdroje projektu

Vyvojové prostriedky:
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Priloha A

Pre dokumentacné Ucely budl pouZzité prostriedky na pisanie dokumentov a grafov (MS Word,
Open Office) atvorbu diagramov (Dia).

Vyvoj samotného rieSenia bude prebiehat’ v heterogénnom prostredi. Na spravu zdiel'ania sa pouzije
verziovaci systém SubVersion. Kazdy ¢len timu si vyberie editor zdrojovych kédov podr'a vliastnych
preferencii.

Softvérove prostriedky:

Systém bude vyZadovat’ web server, aviak nie je nutné vybrat’” konkrétny web server. Vyhodou
rieSenia ja moznost’ systém naindtalovat’ na réznych serveroch bez véSich problémov. Jedinou
poZiadavkou na server je podpora PHP 5 ako modul, alebo cez CGI pripadne FastCGl.

Samotny systém bude implementovany v jazyku PHP 5.

Pre spravu dét pouzijeme databdzovy systém PostgreSQL, ktory bol pouzity predodlym timom, a
povazujeme ho za vhodny.

Hardvérové prostriedky:

Procesor x86 - 32, alebo 64 bitovy, 1 GHz
Pamét’ - aspon 512 MB

Ulozny priestor - aspoi 2 GB

DalSie Styri témy ktoré nas zaujali
I Tvorbatestov svyuzitim LaTeXu

1 Distribuovany systém narieSenie symetrickej hry
1 Analyzétor socialnych sieti
1 Tvorbarozvrhov
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Rozvrh ¢élenov timu

Priloha A

7:00 | 8:00 | 9:00 | 10:00 | 11:00 | 12:00 | 13:00 14:00 [ 15:00 | 16:00 [ 17:00 18:00 19:00 | 20:00
7:50 | 8:50 | 9:50 | 10:50 | 11:50 | 12:50 | 13:50 14:50 | 1550 | 16:50 | 17:50 18:50 19:50 | 20:50
Cimo APS @NP ML2 @TSST1 @VSS
Kol esér APS @NP @TSST1 @VSS
po | Labuda APS | @TSST1 @vss
Simon APS @NP ML2 @TSST1 @VSS
Herda | |
Katona @TIST1 @VIS
Cimo MS| EYER @MsI!
K ol esar MS| YEER YEER
Ut | Labuda MSl @ms® @mst
Simon MS| YEER YEER
Herda | |
Katona BMIS @BMIS
Cimo @mL2 |
K ol esar NS NS?
q | Labuda NS ANS?
Simon ML2
Herda
Katona PDT FS
Cimo NP ASS
Kol esér NP ASS
& I:abuda NP ASS
Simon NP ASS
Herda |
Katona VI @Vl AlS
Cimo
Kol esér
pi Labuda @NP
| =
Simon
Herda
Katona @FS
Vysvetlivky
@cvicenie| prednaska
s IS
1(@vs) v&etci skupina B — nedeterministické striedanie zagiatkov 0 17:00 a 19:00
2 (@NS) cvicéenie = konzultécie => moznost’ zi¢astnit’ sa v 'ubovolnom termine (9:00-17:00)
Kontakt
Nasledujlca tabulka obsahuje mailové kontakty na vSetkych ¢lenov timu.
Meno Osobny kontakt Skolsky kontakt
AleS Katona amindor@gmail.com xkatonaa@is.stuba.sk
Jurgj Simon sajmonphoenix@gmail.com XSimonj @is.stuba.sk
Peter Cimo gunxter@gmail.com Xcimo@is.stuba.sk
Tomas Labuda tomasko.labuda@gmail.com xlabudat @is.stuba.sk
Jan Kolesar jkolesar@gmail.com xkolesarj @is.stuba.sk
Milan Herda xherdam@is.stuba.sk
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Priloha B

11.2 Priloha B — Zapisnice zo stretnuti timu
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Priloha B

Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainformacnych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 1.

Datum stretnutia: 12.10.2007

Cas: neurcity

Miesto: Ziadne, pokyny zaslané prostrednictvom emailu
Pritomni: -

Stretnutie viedol: - 5
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon

B-2



Priloha B

Kontrola a hodnotenie uloh
Jednalo sa onaSe prvé stretnutie atak sme doteraz nemali zadelené Ziadne udlohy
k vypracovaniu.

Zaznam zo stretnutia
Od Ing. Mariadna Lekavého sme dostali email sin&trukciami o rozdeleni Gloh na nasledujici
tyzde.

Rozdelenie Uloh

Znenie Ulohy Povereny

PreStudovanie strdnok predmetu VSetCi

Pretudovat’ dokumentéciu z minulého roka vSetci

Vyhl'adanie odkazov na tematiku robotického futbalu Tomas Labuda, Gabrial BraniSa
Rozbehat’ vlanajSie zdrojové kody Jan Kolesar, AleS Katona
Viytvorit webové sidlo timu Juraj Simon, Peter Cimo
Zhrnutie

Dogali sme zadelenie Uloh na ngbliZsi tyZzden, aodkaz na dokumentaciu minuloro¢ného
tymu. Stretnutie prebehlo Gspesne.

B-3




Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainformacnych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 2.

Déatum stretnutia: 19.10.2007
Cas; 07:00

Miesto: D202

Pritomni: vSetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Priloha B

Znenie Ulohy Povereny
PreStudovanie strdnok predmetu VSetCi
PreStudovat’ dokumentaciu z minulého roka VSetci

Vyhl'adanie odkazov na tematiku robotického futbalu

Tomas Labuda, Gabrial Branisa

Rozbehat’ vlangjSie zdrojové kody

Jan Kolesdar, AlesS Katona

Vytvorit’ weboveé sidlo timu

Juraj Simon, Peter Cimo

Zhrnutie vypracovania uloh

V&itci ¢lenovia tymu si dokladne predtudovali stranky predmetu. Dalej sme pozerali
projekty z minulého g predminulého roka. ToméS Labuda a Gabriel BraniSa vyhradali na
internete niekol’ko odkazov na iné tymi robotického futbalu astratégie vo futbale. Tieto
odkazy boli umiestnené na nadu stranku. Stranku vytvorili Juraj Simon a Peter Cimo. Dalej
sme vyrobili n&S plagéat ktory je taktieZ umiestneny na stranke. Jan Kolesar aAleS Katona sa
pokUSali rozbehat’ server ano zatial’ niektoré kniznice stale nejdu.

Zaznam zo stretnutia

Spolocne sme sa dretli aprebrali naS dotergjSi postup. Ing. Lekavy nas podrobnejSie
oboznamil s Ulohou aso skisenostami s robotickym futbalom z minulych rokov. Zhodli sme
sa na pouziti novsg verzie serveru kde uz figuruj humanoidny roboti. V3etky predoslé
projekty boli vytvorené v starSej verzii. NaSim cielom je teda zistit'” aké si rozdiely medzi
starou anovou verziou. Uloha rozbehania servera stdle ostéava. Dal%ou Ulohou bude
nadtudovat’” s zékladni koncepciu hr&fa aky sa pouziva pri novom  serveri.
Z administrativnych dloh je to potom vytvorenie systému pre zapisovanie Uloh aich trvanie.
Dalej bol zvoleny vedici timu Juraj Simon ktory bude vykonévat & funkciu spravcu
dokumentécie. Za dodrziavanie &andardov v zdrojovom kéde bude zodpovedny Peter Cimo.
Za dodrZiavanie terminov bude zodpovedny Gabriel Branisa. Bol upraveny ¢as stretnuti na
8:00 vo &vrtok.

Rozdelenie Uloh

Znenie Ulohy Povereny
Priprava a zacatie pisania dokumentacie, poziadavky Juraj Simon
PreStudovat’ dokumentéciu z minulého roka vSetci
Pohradat’ ¢o nagjviac info o novom serveri, dokumentécia, | Toméas Labuda
fora, tipy triky, proste vietko

Vyhl'adanie ¢o najviac informécii o fungovani Jan Kolesar
humanoidného robota v robotickom futbale

Naplnit’ systém tloh terminmi, vyhl'adat’ ¢o najviac Gabriel Branisa
humanoidnych hréov na nete info o nich

Rozbehat’ vlanajSie zdrojové kody AleSKatona
Viytvorit’ systém na pisanie tloh &lenov timu Peter Cimo

Zhrnutie

BlizSie sme sa obozndmili stematikou robotického futbalu, spresnili terminy stretnuti,
administrativne zaleZitosti afunkcie ¢lenov vtime. Dostali sme rozdelene uloh na d’alsi

tyzde.
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Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainformacnych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 3.

Déatum stretnutiac 26.10.2007
Cas; 08:00

Miesto: D202

Pritomni: vSetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Priloha B

Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Znenie Ulohy Povereny
Priprava a zacatie pisania dokumentacie, poZiadavky Juraj Simon
PreStudovat’ dokumentaciu z minulého roka VSetci

Pohradat’ ¢o nagjviac info o novom serveri, dokumentécia, | Toméas Labuda
fora, tipy triky, proste vietko

Vyhl'adanie ¢o najviac informécii o fungovani Jan Kolesar
humanoidného robota v robotickom futbale

Naplnit’ systém tloh terminmi, vyhl'adat’ ¢o najviac Gabriel Branisa
humanoidnych hré&ov na internete info o nich

Rozbehat’ vlanajSie zdrojové kody AleSKatona
Viytvorit’ systém na pisanie tloh &lenov timu Peter Cimo

Zhrnutie vypracovania uloh

Podarilo sa ném néjst’ postup rozchodenia nového serveru. Server sme Uspedne spustili. Dalgj
sme nasli niekol’ko typov humanoidov a preStudovali ich schopnosti. Viytvorili sme systém na
z4pis uloh v podobe Gmail U¢tu. Naplnili sme toto konto terminmi odovzdani, prednaSok
a stretnuti.

Zaznam zo stretnutia

Ako obvykle na zaciatku stretnutia sme prebrali nés doteraji postup. Dalej sme sa zhodli na
postupe po dobu prvého odovzdavania. Rozdelili sme si Ulohy tak, aby sme naplnili tento
prvy ciel. Pokisime sa rozanalyzovat' niekol’ko humanoidnych hr&cov, ich schopnosti
a&ruktdry. Dalej budeme &udovat’ systém komunikécie so serverom aka je &ruktdra sprév
v komunikécii apodobne. Spolu sdvodom do problematiky robotického futbalu tieto
informécie budl tvorit analyzu problematiky. Dalej preskimame minuloroéného hrésa
Hazarda auvéZzime ¢i bude z neho mozné niektoré casti pouzit. Napadla nés aj mySlienka
evolucného ucenia sa takZe sa budeme venovat’ g skimaniu tejto problematiky. Nakoniec
s pomocou tychto v3etkych informécii zostavime navrh rieSenia resp. nového hraca



Rozdelenie Uloh

Priloha B

Znenie Ulohy Povereny
Zapisnica, zostavenie dokumentacie Juraj Simon
Komunikéacia servera, Struktdra komunikécie, hl'adanie Tomas Labuda
novych hraéov

Prihlasenie sa do robocup for, zistenie typov hier aich Jan Kolesar
pravidiel, zistenie moZnosti u¢enia sa pomocou

evolu¢nych algoritmov.

Zostavenie vieobecného Gvodu do problematiky Gabriel Branisa
robotického futbalu, analyza humanoidného hraca

Analyza robotického tymu hragov, nastavenie serveru AleSKatona

a hr&éov na prezentéciu jednoduchej hry

Analyza Hazard hrata a jeho pouzitel'nosti a struktiry Peter Cimo

kodu. Vytvorenie SVN repozitéra pre uloZenie zdrojovych

kodov.

Zhrnutie

Prebrali sme naS dotergSi postup astanovili si cestu k terminu prvého odovzdania. Nacrtli
sme moznu stratégiu tvorby nového hr&a v podobe ucenia sa pomocou evolucnych
algoritmov. Pre zostavenia analyzy preskimame niekol’ko humanoidnych hratov ako g hr&a
zminulého roku. Na z&klade tychto informécii zostavime potom navrh nasho rieSenia

humanoidného hr&a.



Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainformacnych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 4.

Déatum stretnutia: 05.11.2007
Cas: 18:00

Miesto: DE150

Pritomni: vetci

Stretnutie viedol: Juraj Simon
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Priloha B

Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Znenie Ulohy Povereny
Zapisnica, zostavovanie dokumentécie Juraj Simon
Komunikéacia servera, Struktdra komunikécie, hl'adanie Tomas Labuda
novych hraéov

Prihlasenie sa do robocup for, zistenie typov hier aich Jan Kolesar

pravidiel, zistenie moZnosti u¢enia sa pomocou
evolu¢nych algoritmov.

Zostavenie vieobecného Gvodu do problematiky Gabriel Branisa
robotického futbalu, analyza humanoidného hraca

Analyza robotického tymu hragov, nastavenie serveru AleSKatona
a hr&éov na prezentéciu jednoduchej hry

Analyza Hazard hrata a jeho pouzitel'nosti a struktiry Peter Cimo
kodu. Vytvorenie SVN repozitéra pre uloZenie zdrojovych
kodov.

Zhrnutie vypracovania uloh

Zxtali sme pracovat’ na zostaveni Specifikacie a dokumentécie. TomasS Labuda spracovava
komunikéciu so serverom, Uloha je hotova na 50%. Zostava este prelozit’ niekol’ko odstavcov.
Jan Kolesar zohnal pravidla robocupu3d z internetu z turnaja z roku 2007 v Atlante. Gabriel
BraniZa zostavil v&eobecny Gvod do robotického futbalu. Peter Cimo analyzoval kod hraca
Hazarda z minulého roku a vytvoril SVN ktoré sme zatial’ nenaplnili. AleS Katona analyzoval
hr&ov The little green BATS. Rozbehnlt' na serveri sa mu ich Zial’ zatial’ nepodarilo. Juraj
Simon zostavil zé&pisnicu azatal postupne zostavovat dokumentéciu z dokumentov
posielanych ostatnymi ¢lenmi tymu.

Zaznam zo stretnutia

Na zatiatku sme si zhodnotili Ulohy ktoré sme mali zadané astav préce na nich. Kazdy
vyjadril stupei svojho postupu na tlohe. Bez dihSich reci sme sa poradili o d’alSom postupe.
ToméaS Labuda dokon¢i dokumentovanie serveru. Jan Kolesar bude pokracovat’ v &tudiu
evoluénych algoritmov aby tak mohol zostavit' ¢ast’ ndvrhu nésho hr&sa. Peter Cimo aJuraj
Simon sa podrobnejSie pozrt na hrésov z robocup3d turnaja v Atlante z roku 2007. Ales
Katona spolu s Gabrielom BraniSom sa pokUsia zostavit’ prvotny hruby navrh robota.
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Rozdelenie Uloh

Priloha B

Znenie Ulohy Povereny
Analyzatimov z robocup3d turnaja v Atlante: Sama3D, Juraj Simon
SEU-3D, UI-Al.

Komunikéacia servera, &truktdra komunikécie, hl'adanie Tomas Labuda
novych hraéov — dokon¢enie.

MoZnosti evolu¢ného ucenia sa, urcenie metrik pre Jan Kolesar

meranie Uspesnosti réznych ¢innosti robota

Zostavenie prvotného hrubého navrhu robota

Gabriel BraniSa, AleS Katona

Priprava prezentécie serveru a hr&ov

AleS Katona

Analyzatimov z robocup3d turnaja v Atlante: DNU
Explorer, Fantasia, Naito Strikers

Peter Cimo

Zhrnutie

Prehodnotili sme néS doterajSi postup. Zostavili sme ¢ast” dokumentacie obsahujlcej pravidla
robocupu alvod do robocup prostredia. Pokratujeme v plneni zadanych uloh. ESte
zanalyzujeme niekol’ko timov z robocup3d turnaja v Atlante 2007. Ur¢ime si metriky ktorymi
budeme merat’ Gspednost’ agenta pri evolucnom uceni sa. Pripravime si prezentéciu reanej

préce serveraa hr&ov.
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Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainformacnych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 5.

Déatum stretnutia: 09.11.2007
Cas; 08:00

Miesto: D202

Pritomni: vSetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Priloha B

Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Znenie Ulohy Povereny

Analyzatimov z robocup3d turnaja v Atlante: Sama3D, Juraj Simon
SEU-3D, UI-Al.

Komunikéacia servera, &truktdra komunikécie, hl'adanie Tomas Labuda
novych hraéov — dokon¢enie.
MoZnosti evolu¢ného ucenia sa, urcenie metrik pre Jan Kolesar

meranie Uspesnosti réznych ¢innosti robota

Zostavenie prvotného hrubého navrhu robota, naplnenie Gabriel Branisa, AleS Katona
SVN

Priprava prezentécie serveru a hr&ov AleSKatona

Analyzatimov z robocup3d turngja v Atlante: DNU Peter Cimo
Explorer, Fantasia, Naito Strikers

Zhrnutie vypracovania uloh

Analyzu sme uz skoro dokong¢ili, zostdva dopracovat’ troch agentov z Atlanty aagenta
Zigorata. Komunikéciu servera sme edte nestihli plne dokongit. UspeSne sme odprezentovali
progtredie robocupu3d avizualizacné prostredie. TaktieZz analyza timov Sama3D, SEU-3D
aUl-Al je hotova a zakomponovana do dokumentacie.

Zaznam zo stretnutia

Na zatiatku stretnutia sme oboznamili ndSho vediceho o postupe préc na naSich ulohach.
Dalej sme diskutovali 0 navrhu. Zhodli sme sa Ze pouzijeme agenta Hazarda z minulého roku
ako model sprévania. Av3ak vzhl'adom nato Ze sa odvtedy server zmenil ako model niZSich
¢innosti ako je komunikécia so serverom alebo zakladné pohybové schopnosti z neho uz
zobrat’ nemdzeme. PodrobnejSie sme si rozobrali Struktiru agenta Zigorata a rozhodli sme sa
Ze tento model zakladnych ¢innosti preberieme od neho. Dohodli sme sa natermine
odovzdania dokumentacie ndSmu vedicemu. Pozreli sme si niekol’ko in&truktaznych videi

0 evolu¢nom uceni sa chodit’, humanoidného robota
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Rozdelenie Uloh

Priloha B

Znenie Ulohy Povereny
Zostavenie dokumentécie k odovzdaniu, vymena Juraj Simon
dokumenté&cie s druhym timom

Komunikéacia servera, &truktdra komunikécie, hl'adanie Tomas Labuda
novych hraéov — dokon¢enie.

MoZnosti evolu¢ného ucenia sa, urcenie metrik pre Jan Kolesar
meranie UspesSnosti réznych ¢innosti robota

Zostavenie prvotného hrubého nédvrhu robota AleS Katona
Analyza hr&a Zigorata Gabriel Branisa
Analyzatimov z robocup3d turngja v Atlante: DNU Peter Cimo

Explorer, Fantasia, Naito Strikers

Zhrnutie

Prehodnotili sme naS dotergSi postup. Prebrali sme naS hruby néavrh adohodli sa na
podrobnostiach. Rozdelili sme si Ulohy tak aby spolo¢ne viedli k UspeSnému odovzdaniu

dokumentécie.
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Priloha B

Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainforma¢nych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 6.

Déatum stretnutia: 15.11.2007
Cas: 08:00

Miesto: D202

Pritomni: vetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Priloha B

Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Znenie Ulohy Povereny
Zostavenie dokumentécie k odovzdaniu, vymena Juraj Simon
dokumenté&cie s druhym timom

Komunikéacia servera, Struktdra komunikécie, hl'adanie Tomas Labuda
novych hraéov — dokoncenie.

MoZnosti evolu¢ného ucenia sa, urcenie metrik pre Jan Kolesar
meranie UspesSnosti réznych ¢innosti robota

Zostavenie prvotného hrubého ndvrhu robota AleS Katona
Analyzahr&a Zigorata Gabriel Branisa
Analyzatimov z robocup3d turngja v Atlante: DNU Peter Cimo
Explorer, Fantasia, Naito Strikers

Zhrnutie vypracovania uloh

Peter Cimo a Gabriel Brani3a dokongili analyzu im pridelenych hr&ov. AleS Katona v
spolupréci s Gabrielom BraniSom a Janom Koles&rom zostavili hruby navrh hrata. Hr& sa
bude ucit svoje schopnosti za pomoci evoluénych algoritmov. MoZnosti evolu¢nych
algoritmov podrobne preskimal Jan Kolesar pricom uréil a moznosti ohodnocovacich
funkcii. Tom&S Labuda dokorgil opis servera vo verzii 0.5.6. Jurgy Simon zostavil
dokumentéciu k projektu. Dokumentéacia bola odovzdana ako vedicemu nasho timu Ing.
Marianovi Lekavému tak g druhému timu ¢.11.

Zaznam zo stretnutia

Na zaciatku stretnutia sme odovzdali vypracovani dokumentéciu vedlcemu timu Ing
Maridnovi Lekavému. Obe strany podpisali preberaci protokol. Dalej sme preberali moznosti
reprezentécie géenov pri evolu¢nych algoritmoch aplikovanych na RoboCup. Nésledne sme si
stanovili ndS d'alSi postup ktorym je tvorba prototypu. Rozddlili sme si Ulohy medzi
jednotlivych ¢lenov timu.
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Rozdelenie Uloh

Priloha B

Znenie Ulohy Povereny
Overenie funkénosti budlcej simuléacie na serveri Tomas Labuda
Tvorba evolu¢nych algoritmov pre robota Jan Kolesar
Naplnenie SVN (server ahr&g/hré&ci) Gabriel Branisa

Tvorba posudku timu ¢.11

Juraj Simon, Ales Katona

Urcenie kédovych Standardov

Peter Cimo

Najdenie univerzalneho komunikatného Vol P nastroja

AleS Katona

Zhrnutie

Odovzdanie dokumentécie prebehlo v poriadku. Dohodli sme sa ha d’alSom postupe. Postupne
budeme tvorit’ prototyp. Zaéneme teoretickou tvorbou evoluénych algoritmov a praktickym
odskiZanim niektorych vlastnosti servera. Dalej vytvorime zékladny model hr&a schopného

komunikovat’ so serverom.
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Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainformacnych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 7.

Déatum stretnutia: 22.11.2007
Cas: 08:00

Miesto: Softvérové Studio
Pritomni: vetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Priloha B

Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Znenie Ulohy Povereny

Overenie funkénosti budlcej simuléacie na serveri Tomas Labuda

Tvorba evolu¢nych algoritmov pre robota Jan Kolesar

Naplnenie SVN (server ahr&g/hré&ci) Gabriel Branisa

Tvorba posudku timu ¢.11 Juraj Simon, AleS Katona
Urcéenie kodovych &tandardov Peter Cimo

Najdenie univerzalneho komunikatného Vol P nastroja AleS Katona

Zhrnutie vypracovania uloh

ToméaS Labuda overil Ze je mozné na server pripdat’ aodpgat’ jedného aebo viacerych
hr&cov 'ubovol’ny pocet krét. Poukézal a na problém pri pripojeni a vioZeni hr&ta na hraciu
plochu kedy nie je mozné vybrat mu Zpecifick( polohu ako napr. uréité natocenie kibov.
Gabreil Branida do SVN vlozil zdrojové kody hr&a aserveru. Juraj Simon vypracoval
posudok Kk projektovej dokumentécii timu ¢. 11 aodovzdal ho vedicemu projektu Ing.
Maridnovi Lekavému ako g timu ¢. 11. Peter Cimo vypracoval névrh kodovych Standardov.
AleS Katona odporucil ako komunikacny nastroj VolP nastroj TeamSpeak. Jan Kolesar
pokracuje v ndvrhu evolucnych algoritmov.

Zaznam zo stretnutia

Na stretnuti sme preberali hlavne navrh kédovych &andardov. Ujasnili sme si niektoré
nedorozumenia. Peter Cimo vypracuje o dohodnutych &andardoch dokument. Dalej sme
preberali implementaciu modulov do prototypu. Navod pre tvorbu modulov dostal za Glohu
AleS Katona. On nésledne rozdeli implementéciu vSetkych modulov medzi jednotlivych

¢lenov timu. Na konci stretnutia sme odovzdali posudok timu ¢. 11 naSmu vedicemu
projektu..

Rozdelenie Uloh

Znenie Ulohy Povereny

| mplementécia modulov V &t
Navod na tvorbu modulu AleSKatona
Vypracovanie reakcie na posudok Jurgj Simon
Zhrnutie

Vypracovali sme posudok dokumentécie timu ¢. 11. Dohodli sme sa na kddovych &tandardoch
arozdelili si ulohy implementécie modulov do prototypul.
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Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainforma¢nych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 8.

Déatum stretnutia: 29.11.2007
Cas: 08:00

Miesto: Softvérové Studio
Pritomni: vetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Priloha B

Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Znenie Ulohy Povereny

| mplementécia modulov V &etci
Navod na tvorbu modulu AleSKatona
Vypracovanie reakcie na posudok Juraj Simon

Zhrnutie vypracovania uloh

Ale3 Katona a Peter Cimo spologne zacali implementova’ moduly do prototypu. Juraj Simon
vypracoval reakciu na posudok timu ¢. 11. Implementécia zakladnych modulov z dévodu
nedostatku ¢asu edte nebola ukoncend Jan Kolesar pokracoval v tvorbe evolucnych
algoritmov. Gabriel BraniSa a Tomé&s Labuda sa zaoberali podpornymi ¢innostami v time.

Zaznam zo stretnutia

Z dbvodu nedostatku ¢asu bolo naSe stretnutie rychle. V stru¢nosti sme si zhrnuli NS dotergjSi
postup. Prebrali sme implementaciu modulov a je budlci postup. Dohodli sme sa na
vyhodeni kniznice zeitgeist z implementécie prototypul.

Rozdelenie Uloh

Znenie Ulohy Povereny

Doplnenie popisu servera do dokumentécie Tomas Labuda

Tvorba evoluénych algoritmov pre robota Jan Kolesar

| mplementé&cia prototypu Gabriel Branisa, AleS Katona,
Peter Cimo

Korekcia chyb v dokumentécii Juraj Simon

Zhrnutie

Zostavili sme reakciu na posudok timu ¢.11. Implementécia modulov pomaly napreduije.
Dokumentéciu je potrebné ocistit’ od chyb.
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Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainforma¢nych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 9.

Déatum stretnutiac 6.12.2007
Cas: 08:00

Miesto: Softvérové studio
Pritomni: vetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Priloha B

Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Znenie Ulohy Povereny

Doplnenie popisu servera do dokumentécie Tomas Labuda

Tvorba evolué¢nych algoritmov pre robota Jan Kolesar

| mplementé&cia prototypu Gabriel Branisa, AleS Katona,
Peter Cimo

Korekcia chyb v dokumentécii Juraj Simon

Zhrnutie vypracovania uloh

ToméaS Labuda vypracoval doplnenie popisu servera na zaklade posudku timu ¢.11 ktoré bolo
zaradené do dokumentécie. Juragj Simon pridal do dokumentécie kapitolu revizie, v ktorej
reagujeme na posudok timu &. 11 a dopiiiame zmeny. Jan Koleséar pokraguje v tvorbe implementécii
evoluénych algoritmov. Zvy3ok timu postupne implementoval vacSiu ¢ast’ prototypu.

Zaznam zo stretnutia

Na zatiatku stretnutia sme zhodnotili naplnenost Uloh z minulého tyZzdina. Preberali sme
odovzdavanie projektovej dokumentécie. Dohodli sme priblizny datum prezentécie nadsho prototypu
druhému timu ¢.11. Dalej sme rozoberali ¢o v&etko treba doplnit’ do dokumentécie a ako sa tieto
Ulohy rozdelia medzi jednotlivych ¢lenov timu.

Rozdelenie Uloh

Znenie Ulohy Povereny

Navod na indtaléciu servera Tomas Labuda

Opis podrobného ndvrhu robota, doplnenie Specifikécie Jan Kolesar

evollcie

Priprava prezentécie pre druhy tim Gabriel Branisa

| mplementé&cia prototypu, zostavenie dokumentécie Peter Cimo, AleS Katona
prototypu

Doplnenie riadenia projektu Juraj Simon

Zhrnutie

| mplementé&cia prototypu je takmer hotova. Implementacia evoluénych algoritmov napreduje zatial
pomal§Sim tempom. SUstredime sa na dokoncenie prototypu a dopracovani dokumentécie.
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Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainforma¢nych technol 6gii
llkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Priloha B

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: 10.

Déatum stretnutiac 13.12.2007
Cas: 08:00

Miesto: Softvérové Studio
Pritomni: vetci

Stretnutie viedol: Ing. Marian Lekavy
Zapisnicu vypracoval: Juraj Smon
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Kontrola a hodnotenie Gloh
Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Priloha B

Znenie Ulohy Povereny
Navod na indtaléciu servera Tomas Labuda
Opis podrobného navrhu robota, doplnenie Specifikécie Jan Kolesar
evollcie

Priprava prezentécie pre druhy tim Gabriel Branisa

I mplementé&cia prototypu, zostavenie dokumentécie
prototypu

Peter Cimo, Ales Katona

Doplnenie riadenia projektu

Juraj Simon

Zhrnutie vypracovania uloh

ToméS Labuda vypracoval navod na instaléciu servera. Na podrobnom navrhu a popise prototypu
dalgj pracuju Peter Cimo aAleS Katona. Gabriel Branisa pripravuje prezentéciu pre druhy tym.
Juraj Simon pripravuje dokumentéciu na odovzdanie. Jan Koleséar doplnil Specifikéciu evollcie.

Zaznam zo stretnutia

Na stretnutie sme doniesli predbezni verziu dokumentacie. Veduci projektu ndm dal cenné rady ako

ju eSte vhodne doplnit’.
Rozdelenie uloh

Znenie Ulohy Povereny

Doplnenie informécii k evolu¢nym algoritmom Jan Kolesar

Doplnenie informécii k prototypu Peter Cimo, AleS Katona
Priprava prezentécie pre druhy tim Gabriel Branisa
Zhodnotenie prototypu Tomas Labuda
Doplnenie riadenia projektu Juraj Simon

Zhrnutie

Na stretnuti sme prebrali aké nedostatky este ma naSa dokumentacia aprebrali mozZnosti ich

népravy.
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Priloha C

11.3 Priloha C — Standardy timu
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Priloha C

Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainforma¢nych technol 6gii
Ilkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Preberaci protokol

Typ projektu: Timovy projekt |

M ena Studentov: Juraj Simon, Peter Cimo, Gabriel Brani%a, Tomas Labuda, Jan
Kolesar, Ales Katona

Studijny program: SI/IS
Nazov préace: Robocup treti rozmer

Predmet prebratia:

Podpis zastupcu odovzdavajlcej strany Podpis zastupcu preberagjlicg strany

V Bratislavedia......ccccoeeeeeeeeeeennnn.



Priloha C

Slovenska technicka univerzita v Bratislave

Fakultainformatiky ainforma¢nych technol 6gii
Ilkovicova 3, 842 16 Bratislava 4

Zapisnica zo stretnutia timu

Cislo stretnutia: .
Déatum stretnutia:
Cas.

Miesto:
Pritomni:

Stretnutie viedol:
Zapisnicu vypracoval:
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Kontrola a hodnotenie Uloh

Z minulého stretnutia boli Glohy rozdelené nasledovne:

Priloha C

Znenie Ulohy

Povereny

Zhrnutie vypracovania uloh

Zaznam zo stretnutia

Rozdelenie Uloh

Znenie Ulohy

Povereny

Zhrnutie
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11.4 PrilohaD

Priloha D

11.4.1 Uplny podrobny plan za zimny semester

Uloha Zatiatok | Koniec Zodpovedny
Prestudovanie stranok 15.10.2007 | 20.10.2007 | V&etci

predmetu

Studium dokumentécie 15.10.2007 | 27.10.2007 | Vi

z minulého roka

Hl’adanie zdrojov k projektu | 15.10.2007 | 20.10.2007 | Gabriel BraniSa, Tomas Labuda
Spojazdnenie serveru 15.10.2007 | 20.10.2007 | AleS Katona, Jan Kolesar
Tvorba webu 15.10.2007 | 20.10.2007 | Peter Cimo, Juraj Simon
Tvorba dokumentécie 22.10.2007 | 15.11.2007 | Juraj Simon

Prvotnd analyza serveru 22.10.2007 | 27.10.2007 | ToméS Labuda

Analyza humanoidného 22.10.2007 | 27.10.2007 | Jan Kolesé&r

robota

Analyzahr&ov inych timov | 22.10.2007 | 27.10.2007 | Gabriel Branisa
Zriadenie systému na 22.10.2007 | 27.10.2007 | Peter Cimo

sleodvanie Uloh

Analyza komunikécie so 29.10.2007 | 10.11.2007 | ToméS Labuda
serverom

Hl’adanie informéacii o 29.10.2007 | 10.11.2007 | Jan Kolesé&r

RoboCup-e, pravidla

Zostavenie Uvodu do 29.10.2007 | 3.11.2007 | Gabriel Branisa
problematiky RoboCup-u

Priprava prezentécie 29.10.2007 | 3.11.2007 | AleSKatona
simula¢ného prostredia

Analyza Hazard hr&a, 29.10.2007 | 3.11.2007 | Peter Cimo

vytvorenie SVN

Analyza timov z Robocup 5.11.2007 | 10.11.2007 | Peter Cimo

Atlanta 2007, timy DNU

Explorer, Fantasia, NAITO-

StrikerS

Zostavenie navrhu 5.11.2007 | 10.11.2007 | Gabriel BraniSa, AleS Katona
humanoidného hr&a

Analyza timov z Robocup 5.11.2007 | 10.11.2007 | Juraj Simon

Atlanta 2007, timy Sama 3D,

Seu 3D, UI-Al

Analyza moznosti evolu¢ného | 12.11.2007 | 15.11.2007 | Jan Kolesé&r

uceniasa

Analyzahr&a Zigorata 5.11.2007 | 10.11.2007 | Gabriel BraniSa, AleS Katona
Dokoncenie hrubého navrhu | 12.11.2007 | 15.11.2007 | AleS Katona

robota

Dokoncenie analyzy servera | 12.11.2007 | 15.11.2007 | ToméS Labuda
Overenie funkénosti budlcej | 19.11.2007 | 23.11.2007 | Tomas Labuda
simul&cie na serveri

Tvorba evoluénych 19.11.2007 | 7.12.2007 | Jan Kolesar

algoritmov pre robota

Naplnenie SVN (server a 19.11.2007 | 23.11.2007 | Gabriel Branisa
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Priloha D

hr&c/hréci)

Tvorba posudku timu ¢.11 19.11.2007 | 23.11.2007 | Juraj Simon, Ale3 Katona

Urcéenie kodovych &andardov | 19.11.2007 | 23.11.2007 | Peter Cimo

N&jdenie univerzalneho 19.11.2007 | 23.11.2007 | Ales Katona

komunikacného Vol P néstroja

| mplementécia modulov 24.11.2007 | 28.11.2007 | VSetci

Viypracovanie reakcie na 24.11.2007 | 28.11.2007 | Juraj Simon

posudok

Doplnenie popisu serverado | 30.11.2007 | 5.12.2007 | ToméS Labuda

dokumentacie

| mplementé&cia prototypu 30.11.2007 | 5.12.2007 | Gabriel Branisa, AleS Katona,
Peter Cimo

Korekcia chyb v 30.11.2007 | 5.12.2007 | Juraj Simon

dokument&cii

Navod naindaléciu servera | 6.12.2007 | 13.12.2007 | ToméS Labuda

Opis podrobného navrhu 6.12.2007 | 13.12.2007 | Jan Kolesar

robota, doplnenie Specifikéacie

evollcie

Priprava prezentécie pre 6.12.2007 | 13.12.2007 | Gabriel Branisa

druhy tim

Opis podrobného navrhu 6.12.2007 | 13.12.2007 | AleSKatona

robota

| mplementécia prototypu, 6.12.2007 | 13.12.2007 | Peter Cimo

zostavenie dokumentacie

prototypu

Doplnenie riadenia projektu 6.12.2007 | 13.12.2007 | Juraj Simon

Tab. 5 Zjemneny plan od 15.10.2007 do 13.12.2007
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Priloha D

11.4.2 Ganttova schéma
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Obr. 3 Ganttova schéma za obdobie 15.11.2007 az 13.12.2007
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Priloha E

11.5 Priloha E - Plan projektu na letny semester

V tgjto prilohe uvédzame podrobny plan projektu naletny semester.

11.5.1 Podrobny plan na letny semester

Obdobie

Popis

Podrobnosti

1. tyzden

Zhodnotenie prototypu a prace na zimnom
semestri

Zhodnotenie prace zo
zimného semestra
Spresnenie planu
adinnosti v time
Vytyéenie postupu
acielov projektu v lethom
semestri

2. tyzden

Zapracovanie zmien a pripomienok do
prototypu a dokumentécie

Zapracovanie
pripomienok z posudku
prototypu a dokumentécie

3. — 4. tyzden

| mplementé&cia tried evolUcie

I mplementovanie
objektov potrebnych
k evolucii (gén,
chromozom, strom,
populécia)

5. tyzden

| mplementé&cia evolu¢ného behavioru

I mplementécia spravania
evollcie do robota

6. tyzden

Testovanie a dolad’ovanie objektov evollcie
a evolu¢ného behavioru

Zapracovanie objektov
evolUcie do spravania
evollcie

Otestovanie interakcie
spravania evollcie

s objektmi evollcie
Dolad’ovanie chyb

7. - 8. tyzden

Spustenie evollcie

Spustenie evollcie

s nahodnymi hodnotami
Sledovanie evolu¢ného
procesu

9. tyzden

Zhodnotenie vysledkov evollcie

Viyhodnotenie vys edkov
evolu¢ného procesu

10. — 11. tyzden

Uprava evoluénych algoritmov na zéklade
vysledkov zhodnotenia a spustenie novej
evollcie

Zapracovanie vysledkov
predoslg evollcie
Zmena konstant,
ohrani¢eni prip. funkcii
Spustenie nového
evolu¢ného procesu

s upravenymi hodnotami

12. tyzden

Vyhodnotenie vysledkov

Zhodnatenie vysledkov
evolu¢ného procesu ako gj
vysledkov celg prace

Tab. 6 Podrobny plan naletny semester




