Timovy projekt 12. hr&

Zapisnica €. Datum Miesto Cas
6 12.11. 2008 Softvérové studio | 15.00
Zlcastneni Bc. Jurg Ligocky
¢lenovia Bc. Micha Hruby

Bc. Gabriel Pan

Bc. Jan Hric

Bc. Marek Polék
Pedagég Ing. Ivan Kapustik
Zapisovatel’ Bc. Marek Polék

Program stretnutia
1. Pokyny ainformécie k odovzdéavaniu dokumentéacie
2. Zhodnotenie predchadzajlcich dloh v moderovang diskusii
3. Rozdelenie novych uloh na d’alSie stretnutie

Priebeh stretnutia
1. Pokyny ainformacie k odovzdavaniu dokumentécie

- JH oznamil fakt, Ze dokumentécia je takmer hotova, GP dodé svoju ¢ast’
dokumentécie na zapracovanie do vecera.
Prostrednictvom konta na GG sa s nami spojil konkurencny tim, JL bude mat’
na starosti komunikaciu s nimi.
IK spomenul, Ze je vhodné vypracovat’ preberacie protokoly pre vediceho ako
aj pre posudzujuci tim.

2. Zhodnotenie predchadzaj tcich uloh v moderovang diskusii

- GP otestoval vykon hratov napisanych v Jave na dvoch rozli¢ne vykonnych
strojoch. Na kazdom vykonal Sest’ simulécii, pol¢as simulécie stanovil
na 1 000 taktov. Priemernt dizku taktu vygiglil na cca. 160 ms. Uplné
vydedky testov budl uvedené v technickej dokumentacii projektul.
JH rozdelil ¢lenom jednotlivé ¢asti dokumentécie, ktoré maju spisat’. Sam sa
s dobrymi vydedkami podiel'al na jgj tvorbe, dokumentécia je takmer hotova
a pripravenda na odovzdanie. Okrem toho sa venoval kompil&cii zdrojovych
kodov pod Linuxom. Zigtil, Ze hr&a na serveri novSich verzii nie je mozné
spustit’, chybou je nedefinovana premenna v heterotypoch.
MH pokracoval v analyze zépasov. Nahral na stranku timu simulécie zapasov
vo formate SWF, ato celé zapasy ako g zaujimavé momenty. Skumal, aké st
moznosti logovania hr&ov a ¢o sa z logov da zistit’. Opisal logy pre potreby
dokumentécie a skimal funkcionalitu Simulation Monitora.
JL vytvoril priru¢ku prechodu z Javy na C++. Zahria stavbu kédu, zékladné
techniky spravneho pisania kédu ako g opis architektlry hraca Jahodovych
princov. Obsahuje zékladny diagram tried a opis ich ¢innosti, ako g vzgomné
z&vidosti medzi nimi.
MP Studoval dokumentaciu k agresivnemu spravaniu timu Brainstormers.
Opisal typ a architektdru neurénovej siete, vstupny vektor a pouzité algoritmy.
Nejasnym ostava spojenie viacerych technik ucenia ako a ohodnocovanie
siete. Vystupom analyzy je kapitola technickel dokumentacie k projektu.
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3. Rozdelenie novych Uloh na d’alSie stretnutie

JL manastarosti spojit’ sa s ¢lenmi timu Jahodovych princov a s ich pomocou
navrhnit’, ¢o je nutné zlepdit', dokorit’ a odladit’ v algoritme eliminécie
premennych. Zarovei bude pokracovat’ v dokumenté&cii zdrojového kodu
Jahodovych princov.

GP sa bude v nasledujlcich tyZdioch venovat’ hratovi napisanom v Jave.
Konkrétne ma za Ulohu analyzovat’ hotové a pouZitel'né casti hr&a a zigtit',
ktoré ¢asti je nutné implementovat’, aby hr& dokazal odohrat’ zapas.

Na budlcom stretnuti ma predviest’ jednoduchi akciu hr&éa.

MH ma za tlohu opisat’ a zhodnotit” Java-monitor oproti ostatnym rieSeniam.
Zaujimavy je hlavne jeho prinos, klady oproti inym monitorom. Stc¢astou
bude & pecifikécia monitora, opis jeho funkcii.

MP mé za Ulohu kontaktovat’ ¢lenov timu Brainstormers so stru¢ne a presne
definovanymi otézkami ohl'adom ich rieSenia. Okrem toho je jeho Ulohou
vypracovanie posudku konkurenénému timu.

12. hr&s

JH mé do budlceho tyzdna ngjst’ chybu v komunikécii hrag — server. Jeho
Ulohou je prejst’ zoznamy zmien v serveroch, spisat’ mozné dévody chyby

a nakoniec identifikovat’ jg pric¢inu.

Plnenie uloh z predchadzajdcich stretnuti

Id |Opis Zodpovedny | Termin Stav
4.1 |Rozdelit’ ¢lenom timu tlohy Hric 7.11.2008 | Spinena
na dokumentacii.
4.2 |Pokratovat’ v tvorbe dokumentécie. Hric 12.11.2008 | 6.2
4.3 |Vydedky spustenia smulécie v Jave aspon Pan 12.11.2008 | Splnena
na dvoch réznych strojoch opisat’
v dokumenté&cii.
4.4 |Logy dat’ nastrénku, pokracovat’ v logovani, | Hruby 12.11.2008 | Spinena
pripadne analyzovat’ zmeny v novych
verziéch servera,
4.5 | Dokumentécia zdrojového kédu Jahodovych | Ligocky 12.11.2008 | Ciastocne
princov. splnena
4.6 | Pokracovar v priprave neurénovej siete, Polak 10.12.2008 | Ciastocne
pisanie dokumentécie. spinena
4.7 |Pisanie dokumentécie. vetci 12.11.2008 | Splnena
Nové ulohy
Id | Opis Zodpovedny | Termin
6.1 | Analyza agoritmu eliminécie premennych, Ligocky 19.11.2008
préca na dokumentovani zdrojového kodu.
6.2 | Pokracovat’ v tvorbe dokumentécie. Hric 10.12.2008
6.3 | Analyzovat’ hotové a pouZitel'né cagti Pan 10.12.2008
javového hr&ta a zistit', ktore casti je nutné
implementovat’.
6.4 |Predviest’ jednoducht akciu hr&ta (ngjdenie | Pan 19.11.2008
lopty, kop na brénku atd’.).
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12. hr&s

6.5

Opis a Specifikéacia javového monitora, jeho
porovnanie s inymi rieSeniami.

Hruby

19.11.2008

6.6

Kontaktovat’ tim Brainstormers ohl’'adom
neurénovej siete, pisanie posudku
konkurenénému timu.

Polak

19.11.2008

6.7

Prejst’ changelogy serverov, identifikovat’
aopisat’ chybu v heterotypoch.

Hric

19.11.2008

PouZité skratky:

JL
MH
GP
JH
MP
IK
GG

Bc. Jurg Ligocky
Bc. Micha Hruby
Bc. Gabriel Pan
Bc. Jan Hric

Bc. Marek Polék
Ing. Ivan Kapustik
Google Groups
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Priloha A

Agresivne spravanie hraéa

Jednym z ciel'ov ndSho timového snaZenie je implementacia agresivneho spravania do hr&éa
timu Jahodovych princov pre zlepSenie obrannych schopnosti. Ako vzor dUZi viacnasobny
vitaz Robocup-u 2D, nemecky tim Brainstormers. Vysledkom prace bude navrhnuta,
vytvorena a naucena neuronova siet’ plus nevyhnutné rozhranie na jej pouZitie v zépasoch.
Nasledujlce riadky obsahuju popis a vysvetlenie problému, ako a navrh rieSenia.

Agresivne spréavanie

Agresivnym spréavanim sa rozumie snaha hraca prerudit’ rozohrévku siperiaceho timu tak, aby
zabranil vzniku Uto¢nej situacie a naopak ziskal loptu pre budovanie vliastného Gtoku. V praxi
ide o obranné spravanie: pristlpenie k hrétovi s loptou a jg odobratie povolenym spdsobom.

V&$Sinatimov robotického futbalu rieS proces ziskania lopty naivnym spdsobom: hrag
nagjblizSie k protivnikovi s loptou sa snaZi dostat’ na dosah lopty, aby ju mohol nahrat’
spoluhrééom. Této stratégia casto byva nelispednd, hlave ak siperiaci hr&é je z timu s dobre
vyvinutou schopnost'ou driblovat’. [1]

Ziskanie lopty je vysoko netrividna Uloha, pricom jg zloZitost’ zavisi vo velke) miere na
spravani stipera. Pri postupe klasickymi programétorskymi metédami m6Ze byt problémom
vytvorenie Specializovaného hr&ta, ktory by fungoval dobre pri niektorych timoch, ale pri
inych vObec. Okrem toho musi hr&é pri procese ziskania lopty dbat” g na svoje postavenie
a postavenie ostatnych spoluhréacov, aby pri mozne strate lopty nedoSlo k precideniu

a sUperiaci tim neziskal uto¢na vyhodu.

RieSenie, ktorym sa zaoberal viacnasobny vitaz Robocup-u 2D, nemecky tim Brainstormers,
spociva vo vyuZiti neurénovych sieti, presngjSie , reinforcement learning” metody.
Reinforcement learning je metdda ucenia sa vd’aka interakcii s prostredim. Agent sa u¢i na
z&klade vysedkov jeho predchadzajlice ¢innosti. Nasledujlcu akciu vybera z mnoZiny
predchédzajucich vysledkov a novych moznosti, ¢ize postupuje metédou pokus- omyl.
Uciacim signdlom je numerick& hodnota uréujlica Uspech akcie, pricom agent sa snazi
vyberat’ v d’aSich krokoch akcie, ktoré maximalizuji kumulovani odmenu v priebehu ¢asu.

[3]
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M odelovanie problému

Stavovy priestor robotického futbalu je mimoriadne rozsiahly a meni sav kazdom takte hry.
Z toho dévodu je nutné urcit’, ktoré parametre st nutné na identifikaciu vhodnosti agresivneho
gprévania. Tim Brainstormers sa rozhodol obmedzit’ problém na 9 dimenzii:

Vzdidenost’ d medzi naSim a siperiacim hrééom s loptou

Rychlost’ nagho hréca (vx a vy zlozky pohybu)

Absolutna hodnota vy, — rychlost’ stiperiaceho hraga s loptou

Pozicia lopty namape (bx aby)

Natocenie tela hrata relativne k stiperovej pozicii (uhol a)

Natocenie tela Utociaceho hrata vzhl'adom na nasu branku (uhol )

Hodnota strategického uhlay = B GOM (kde G je poziciou naSgj branky, O poziciou
Slperaa M poziciou ndsho hréaca)

[1]
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Hr&covi je povolené pouZzit’ prikazy dash(x) aturn(y) z ohrani¢enych intervalov tak, ze
existuje 76 vykonatel'nych akcii. Intervaly pre jednotlivé prikazy su:
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Gbr. 1 — a) Wnedzeny priestor v okoli hraca s vyznacenym prikladm
um estneni supera (zlté kruhy) b) tréningové regi 6ny na mape — obr.
prevzany z [2]

Tréningove stavy, duZiace na ucenie hraca, boli modelované podl'a nasledujiceho modelu. V
okoli hréa s mozno predstavit’ 2 polkruhy, jeden s polomerom 3m, druhy 5m. Polkruh

s mendim polomerom je orientovany smerom k nasgj branke, polkruh s vécsim naopak

k slperove. Do takto vymedzeného priestoru je umiestneny stiperiaci hr& alopta, pricom
loptaje v blizkosti siperaa mé nulova rychlost’. Rychlosti hréca a sipera, ako g ich
vzgjomné natocenie s zvolené nahodne.

Okrem toho tim Brainstormers vybral 4 tréningové regiony na mape. Jeden v strede ihriska, 2
v jednotlivych rohoch naSgj polovice ihriska a posedny v strede naSgj ¢asti ihriska. Pri ndvrhu
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tychto pozicii vychadzali z idei, kadial’ stiperiace timy vedu Utok (v3eobecne stredom, alebo
po kridlach plochy).

Neur6nova siet’, u¢iaci algoritmus

Navrhovana siet” pozostava z 28 neurénov pricom obsahuje 1 skrytu vrstvu (architektira po
vrstvach: 9-18-1). Ako aktivacna funkcia je pouZita sigmoidalna funkcia a uciacim
algoritmom je RPROP algoritmus (Resilient backpropagation). Za rychlost” u¢enia o bola
zvolena hodnota 1.0
Chybova funkcia RPROP agoritmu je:
E= Z(dk - out;._:]? 4+ 107 Z 'u.-'fj
Obr. 2 — Cel kova chybova funkcia RPROP — zdroj

http://europa.eu.int/en/conm eurostat/research/ supcom 95/ 16/ resul t/ node23. h
tm

Pricom outy is vystupom siete, di je poZzadovanym vystupom, wi; je j-tou vahou neuronu i aa
parametrom vah.

Pri trénovani siete sa jednotlivé stavy nevymazavajU, ale prebiehaich pretrénovanie po 250
spustenych instanciéch.

Dosiahnuté vysledky Brainstormers

Tim pri vyhodnocovani vysledkov identifikoval 5 moZnych koncovych stavov:

1. Uspech — Lopta sadostala do hratel'ngj oblasti nasho hr&ca, hr&e obral siperaambdze
nahrat’ voI'nému spoluhragovi.

2. neaspech — Nelspedna epizdda mbéze vzniknlt' v désledku straty lopty hragom, prip.
ked’ lopta opusti hraciu plochu a pod.

3. slper spanikari — Pregjavuje sa nezmyselnym odkopnutim lopty stipera mimo svojho
hracieho priestoru, ¢asto dopredu aebo do volného priestoru. Takato epiz6du mozno
povazovat’ g zaremizu.

4. chyba - Protihr& preSiel cez nasho atakujlceho hréta aje od neho vzdialeny viac ako
7 metrov.

5. time-out — Pocas trvania epizody (35 krokov) nenastala ani jedna z vySSie uvedenych
Situécii.

Tim dosiahol po nauceni Uspesnost’ siete presahujicu 80%, pricom mnozstvo chybovych
epizod sadrzalo pod Uroviiou 5%.

V priebehu klasickych zapasov (6000 krokov) mali hr&i priblizne 66 epizod, v ktorych
pouZili agresivne sprévanie. Pri konzervativnom odhade Uspechu 50% to znamend viac ako 30
ziskani lopty ¢im zabranili gélovym situécidm a naopak mohli prejst’ do Utoku.


http://europa.eu.int/en/comm/eurostat/research/supcom.95/16/result/node23.h
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