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1. Pribeh(,,user story*)

Poziadavky zadavatel’a, resp. ciele, ktor¢ si tim urcil pre dany Sprint.

2. Analyza

2.1.Analyza stavu hrdca
Stavom hraca sa v minulosti zaoberalo viacero timov na naSej fakulte. Prvé timy, ktoré sa nim
zaoberali sa venovali eSte 2D robotickému futbalu. Z timov, ktoré riesili 3D roboticky futbal to su

timy Agenty 007 a Robocopy.

2.1.1. Agenty 007
Stav agenta v time Agenty 007 by sa dal rozdelit’ na 3 zakladné stavy, pricom prvy sa da chapat’ ako
samotny stav agenta, druhy ako pozicia agenta voci lopte a treti ako pozicia agenta voci stiperovej
branke. Stavy agenta zist'uju pomocou funkcii:

e IsAgentFallenOnTheGround — zisti, ¢i je hra¢ padnuty na zem.

IsBallInDirectView — zisti, ¢i hra¢ vidi loptu priamo pred sebou (s odchylkou 5°).

IsBallOnTheLeft — zisti, ¢i agent vidi loptu nalavo.

IsBallOnTheRight — zisti, ¢i agent vidi loptu napravo.

CanKickTheBall — zisti, ¢i je lopta v dosahu a hra¢ je schopny do nej kopnut'.

IsGoalpostInDirectView — zisti, ¢i sa branka nachadza priamo pred hra¢om.

IsGoalpostOnTheLeft — urcuje, ¢i hra¢ vidi branku nalavo.

e IsGoalpostOnTheRight — urci, ¢i hra¢ vidi branku napravo.

Pri¢om musia platit’ nasledujuce vlastnosti:

e Mobze platit’ iba jeden predikat z IsBallInDirectView, IsBallOnTheLeft a IsBallOnTheRight.

e Moze platit iba jeden predikat z IsGoalpostinDirectView, IsGoalpostOnTheleft a
IsGoalpostOnTheRight.
Predikaty IsGoalpostInDirectView, IsGoalpostOnTheLeft a IsGoalpostOnTheRight uvazuju
stred branky.
Predikaty IsGoalpostInDirectView, IsGoalpostOnTheLeft a IsGoalpostOnTheRight uvazuji

superovu branku.

Predikaty IsBalllnDirectView, IsBallOnTheLeft, IsBallOnTheRight, IsGoalpostInDirectView,
IsGoalpostOnTheLeft a IsGoalpostOnTheRight neuvazuju Z-ova suradnicu predstavujiicu

vysku, pracuju v dvojrozmernej sustave pri pohl'ade zhora na ihrisko.



Ako vidiet' zaoberaju sa tim, ¢i agent stoji, kde sa vo¢i nemu nachadza lopta a branka supera a ¢i
dokaze kopnut’ do lopty. Neriesia v8ak inych hracov na ihrisku ako ani to, ¢i hra¢ dokaze dostrelit’ az

K brane [1].

2.1.2. Robocopy
Tim Robocopy uvazuje rovnaké stavy ako tim Agenty 007 pricom k funkcidm na ich zistenie pridava
aj také, Co maju zistit, ¢i ma hra¢ loptu, popripade ¢i je k nej najblizSie a kde na ihrisku sa hrac¢

nachadza [2].

[1]http://labss2. fiit.stuba.sk/TeamProject/2008/team07is-si/dokumentacia3.pdf
[2]http://labss2.fiit.stuba.sk/TeamProject/2009/team15is-
si/documents/TIMOVY%20PROJEKT _dokumentacia_final.pdf



http://labss2.fiit.stuba.sk/TeamProject/2008/team07is-si/dokumentacia3.pdf

3. Navrh

3.1.Taktické pohyby
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» Kontrolovanie pohybu lopty

3.1.1. Obranca

Okolo branky je isty pomyselny priestor,
v ktorom sa pohybuje obranca (pokial’ nie je superov
hra¢ s loptou dostatocne blizko branky). Stale musi
sledovat’ loptu a vypocitavat’ jej polohu.

Obranca sa pohybuje v tomto priestore tak, aby
vzdy bol na priamke medzi loptou a stredom branky.
Tymto pohybom minimalizuje priame ohrozenie branky
nakol’ko bude schopny v pripade potreby aj padnut, ¢im
Zvy$i svoje Sance na zastavenie lopty.




> Branenie strele

Tento pohyb uzko nadvédzuje na predchadzajiici. Ak hrac
stoji na priamke tvorenej polohou lopty a stredom branky, tak ma
najlepsiu vychodiskovl poziciu na zastavenie strely.

Je potrebné vypocitat polohu lopty avSetky mozné
trajektorie lopty, po ktorych sa moze dostat’ do branky.

Obranca moZze svoju poziciu vylepsit’ tym, Ze zniZi strelecky
uhol tak, ze sa priblizi po priamke k protihrac¢ovi s loptou natol’ko,
aby svojim polom podsobnosti zasahoval do vSetkych moZnych
smerov strely na branku.

» Vykopnutie lopty

Ak ma obranca loptu, jeho hlavnou tulohou je dostat’ loptu do bezpecia, ateda ¢o
najd’alej od branky. Bud’ moze nahrat’ spoluhracovi, ktory je mozno aj v pozicii ohrozit’
superovu branku alebo bude stacit’ len vykopnutie lopty.

Obranca musi vypocitat’ poziciu stiperov v jeho dosahu (maximalna vzdialenost’ kopu
do lopty) a musi vediet, kde je branka a kde sa nachadza aj on. Z polohy protihracov zisti,
ktorymi smermi mdze kopat’ loptu a ktorymi nie. Ak sa d4, najlepSie by bolo kopnut’ loptu
smerom na branku a ak sa neda kvoli stiperovi, tak ¢o najd’ale;j.



3.1.2. Stredopoliar

> Presun a branenie strele na branku

Vypocita sa poloha lopty apoloha branky.
Vypocita sa priamka / vektor medzi loptou a brankou.
Nasledne sa vypocita kolmica na tito priamku, ktora
prechadza hra¢ovou poziciou. Z kolmice a priamky sa
vypocita ich prienik.

Po vypocitani prieniku priamky s kolmicou sa
hra¢ zacne pohybovat’ v tomto smere, aby ¢o najskor
zabranil moZnej strele na branku.

» Vykopnutie lopty

Ak ma stredopoliar loptu, tak ju moZe nahrat
spoluhracovi, ktory je mozno aj v pozicii ohrozit
stuperovu branku alebo bude stacit’ len vykopnutie lopty.

Stredopoliar musi vypocitat poziciu superov
V jeho dosahu (maximalna vzdialenost' kopu do lopty)
amusi vediet, kde je branka a kde sa nachadza aj on.
Z polohy protihracov zisti, ktorymi smermi mdze kopat’
loptu a ktorymi nie. Ak sa da, najlepSie by bolo kopnut’
loptu smerom na branku a ak sa neda kvoli superovi, tak
¢o najd’ale;j.




» Kontrolovanie pohybu lopty

Okolo branky je isty pomyselny priestor aj pre
stredopoliarov, v ktorom sa pohybuji (pokial' nie je
superov hra¢ s loptou dostatocne blizko branky). Stéle
musi sledovat’ loptu a vypocitavat’ jej polohu.

Stredopoliar sa pohybuje v tomto priestore tak,
aby vzdy bol na priamke medzi loptou a stredom
branky. Tymto pohybom minimalizuje priame ohrozenie
branky nakolko bude schopny v pripade potreby aj
padnut’, ¢im zvysi svoje Sance na zastavenie lopty.

Pokial’ sa nachadza na tejto priamke, moze sa
zacat’ pohybovat smerom k lopte a ziskat’ ju.

3.1.3. Utocnik

» Prihravka na gol

Najprv sa vypocita, ktory z hracov utociacich na branku ma
»lepsi vyhlad® na branku, teda ktory z nich ma vicSiu moZznost’
skorovat’ gol. Do uvahy treba taktiez brat’ tzv. ,,pole posobnosti®
brankara, t.j. nejaky kruh okolo brankara, v ktorom modze zasiahnut
¢i uz padom, posadenim sa alebo inak.

Ak ma spoluhra¢ (hra¢ bez lopty) lepSi vyhlad, tak sa zisti
jeho presna pozicia, vzdjomnd vzdialenost medzi nim a hra¢om
s loptou a vypocita sa rychlost’ a smer kopu do lopty.

Hra¢ s loptou sa Knej postavi v spravnom smere a loptu
odkopne spoluhracovi.




» Vyc€kanie na prihravku

Postup je rovnaky ako v predchddzajuicom pripade
(prihravka na gol), no okrem toho sa vypocita vzdialenost medzi
hracom s loptou a brankarom.

Hra¢ chvil'u pocka, znovu odmeria tito vzdialenost’ a zisti, ¢i
sa brankar hybe smerom k nemu.

Ak éno, tak pocka, kym sa tato vzdialenost’ nezastavi alebo
kym brankarove ,,pole pdsobnosti“ nie je ,,dostatocne blizko
k trajektorii moznej prihravky, ¢ize pokial nepretina tiito trajektoriu.

Ak je to dostatocne blizko, tak prihra loptu.

> Strela na branku
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Vypocita sa poloha brankara.

Zistia sa mozné trajektérie strelby na branku, ¢ize akési
vektory striel.

Zisti sa, ktord ztychto polpriamok sa najmenej pribliZi
k polohe brankara, tj. ktorej vzdialenost vocCi brankarovi je
najmensSia a podl'a toho vystreli na branku.



» Presun na miesto

Zisti sa poloha lopty avypodita sa jej
dostrel/dosah, t.j. kam ju je hra¢ schopny dokopnut’
najd’alej.

Zisti sa poloha brankara a poloha spoluhraca.

Vypocita sa, z ktorej polohy v ramci ,.kruhu
dosahu“ je najlepsia Sanca na strel’'bu bertc do uvahy:
- Cas presunu spoluhraca k nej, - ¢as jej presunu na
konkrétne miesto, - mozna pozicia brankara po tomto
Case.

Ak sa zisti, Ze spoluhra¢ by mal lepSiu Sancu
strelit’ gol, tak hra¢ s loptou mu prihra loptu a on k nej
zatial’ pride a potom do nej kopne.

3.2.8prava anotdcii
Pre vyuZitie anotacii pri predikcii a planovani je nutné zabezpecit’ urcitym spésobom ich
nacitavanie a spravu. Tento ucel plni trieda AnnotationManager.
Pri spusteni po nacitani pohybov sa nacitaju anotacie — v§etky xml stbory

z moves/annotations do Struktiry, ktora ich prirad’uje k pohybom ktoré popisuju.

Kvdli potrebe jednoznac¢nej identifikdciu anotacii podl'a mena, a faktu, ze jeden pohyb moze
mat’ viac anotacii (¢o vylucuje jednoduché pouzitie mena pohybu) pribudla k objektu anotacie

vlastnost’ id. T4 sa urcuje z nazvu suboru, nie je Specifikovana vnuitri xml.

Trieda AnnotationManager umoziiuje ziskanie konkrétnej anotacie podl'a id a ziskanie

zoznamu anotacii pre urcity pohyb na zaklade mena pohybu.

3.3.Vypocet buducich modelov
Cielom bolo navrhnit' a implementovat funkcionalitu umoziiujiicu zistit' predpokladany
buduci stav sveta. Toto sa vykonava na zéklade anotacii k pohybom, ktoré obsahuji popis

toho, aky efekt ma dany pohyb na hréaca a loptu.

Stcasny model agenta a sveta je zahrnuty v triedach:
— AgentModel — stav agenta, jeho poloha a orientacia v ihrisku, stavy kibov a d’alsich

vlastnosti (€1 lezi, stoji, atd’)



— WorldModel — stav sveta, vratane stavu lopty, stavu agenta a stavu ostatnych hracov

— DynamicObject — lopta — obsahuje jej absolutnu a relativnu poziciu a rychlost’

Boli pridané metddy do tried prislusnych modelov, ktoré na zaklade ich stavu a danej anotacie

vratia novu inStanciu triedy modelu, ktord bude obsahovat’ predpokladany buduci stav.

Funkcionalitu zabezpecuji metody:

— AgentModel.afterAction(Annotation annotation)— berie ako argument anotaciu a
vracia inStanciu triedy AgentModel, ktord obsahuje predpokladany buduci stav agenta
vypocitany na zéklade anotacie. Vychadza sa z kopie sucasného stavu agenta, ktora je
vratena metodov AgentModel.partial Copy(). T4 vracia kopiu modelu agenta, ktora
vSak neobsahuje vSetky data — len tie, ktoré sa vyuziji. Predpoklada sa totiz vela
volani metddy afterAction za sebou, ¢o by v pripade pouzitia kompletnej hlbokej
kopie mohlo rychlo zvysit pamétové naroky agenta.

— WorldModel.ballAfterAction(Annotation annotation)— vracia objekt triedy
DynamicObject, ktory obsahuje predpokladany buduci stav lopty. Predpoklada sa, Ze
posledny ¢as videnia lopty bol ¢as skon¢enia pohybu, pretoze anotacie toto blizsie

nespecifikuju.

Jednotlivé metody st v kode podrobne okomentované.

3.4.VylepSenie planovania s vyuZitim predikcie

Cielom bolo prerobit’ rozhodovanie pldnovaca tak, aby agent robil rozhodnutia na zéklade
predpokladaného buduceho stavu sveta a agenta samotného. Prikladom by mohlo byt
kracanie k miestu, kde lopta bude, namiesto toho, kde sa nachédza teraz. Taktiez tak vznikne

moznost’ zistit’, €1 agent na urcité miesto stihne prist’ do urcitého Casu.

K tomuto ucelu bolo treba z velkej Casti prepisat’ planovanci skript. Aby ostal agent funk¢ény
a zaroven som mohol pracovat’ na novom plane, ktory je z velkej Casti previazany so zatial
nie Uplne funkénymi ¢ast'ami (HighSkills, nie je dostatok anotécii, predikcia nie je dostato¢ne
otestovand), bol novy pre novy plan vytvoreny skript plan_new.rb, ktory zacal ako kopia
skriptu plan.rb a od tohto stavu som ho upravoval. Nejednd sa vSak o samostatny novy

planovac — vSetky zmeny budt neskor integrované do pdvodného planovaca.
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3.1.4. Nekonecné low skilly
Stary planovac bol zalozeny takmer uplne na LowSkill objektoch. Tento planovac¢ vyuziva
prevazne HighSkill objekty, napr. skill Walk. Problémom je ale, ze ked’ze HighSkill okrem
iného vykonava sériu LowSkillov, nem6zeme vyuzit' niektoré nase LowSkills, ktoré nemaju

koncovy stav a idi donekonecna.

3.1.5. Rozhodovanie
V stiéasnom stave i§lo hlavne o Gpravu kostry rozhodovania tak, aby sa do nej mohli dopinat’
tidaje zistené na zaklade predikcie a proof-of-concept ukazku. Cinnosti pri pade boli
ponechang, bolo ale vytvorené planovanie pohybu k lopte, ktoré je pravidelne preplanovavané
v zavislosti od toho ako sa poloha lopty meni. Neplanuje sa teda celd nasledujtca ¢innost, ale
len jej ista Cast’, ktora je po dokonceni nasledovana d’alSou, alebo moze byt’ preruSend ak sa

hodnoty odchylia natol'ko, Ze sa neoplati pokracovat’.
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4. Implementacia

4.1.Implementdcia stavu hrdca
Stav hraca, ako to bolo vidiet’ aj u predchadzajtcich timov sa sklada z réznych na sebe nezavislych
Castiach. V nasom pripade sme sa rozhodli implementovat’ niektoré stavy a informacie, ktoré nam
mozu pomdcet’ pri vyhodnocovani situdcie na ihrisku a su to tieto:

e state

e wherelsBall

e wherelsGoal

e isBallMine

e isInRange

e isUnderCover

Stavy aj konStanty, ktoré sa pri vyhodnocovani pouzivaju, sa nachadzaju v triede Agentinfo.

4.1.1. state
Stav state predstavuje nazov pohybu, ktory agent aktualne vykonava, alebo poziciu v akej sa jeho telo

nachadza v pripade padu na zem.

4.1.2. wherelsBall
Stav wherelsBall predstavuje, na ktorej strane sa aktudlne nachadza lopta vzhladom na relativnu
orientaciu hraca. Tento stav méze nadobudat’ hodnoty z mnoziny front, left, right, back pre pozicie
lopty na jednotlivé strany od hrac¢a. Na vyhodnotenie stavu slazi metoda triedy AgentInfo s nazvom

wherelsBall().

4.1.3. wherelsGoal
Stav wherelsGoal predstavuje, na ktorej strane sa aktualne nachddza stiiperova branka, vzhl'adom na
relativnu orientaciu hraca. Tento stav méze nadobudat’ hodnoty z mnoziny front, left, right, back pre
pozicie branky na jednotlivé strany od hraca. Pozicia branky sa pocita pre jej stred. Na vyhodnotenie

stavu sluzi metoda triedy AgentInfo s nazvom wherelsGoal().

4.1.4. isBallMine

Stav isBallMine predstavuje, ¢i je hrac¢ v urcitej blizkosti od lopty, ktora sa vyhodnocuje podla
konstanty BALL_IN_CONTROLL, v pripade, ze sa agent nachadza v stanovenej alebo mensej

vzdialenosti k lopte, nadobtda stav hodnotu true, ¢o znamena, Ze je vyhodnoteny ako pravivy.
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V opac¢nom pripade nadobuda hodnotu false. Na vyhodnotenie stavu sluzi metdda triedy Agentlnfo

s nazvom isBallMine().

4.1.5. isInRange
Stav isInRange predstavuje, ¢i je hrd¢ v pozicii, z ktorej dokaze strelou ohrozit’ stiperovu branku.
Pozicia sa vyhodnocuje na zdklade hodnoty premennej ourGoalRange, ktora sa inicializuje z konStanty
OUR_GOAL_RANGE anasledne moze byt menena pocas zapasu. Ak sa hra¢ dostane do Casti
ihriska, z ktorej ako uz bolo povedané, dokaze dostrelit’ do superovej branky, tento stav sa vyhodnoti
ako pravdivy a nadobudne hodnotu true. V inom pripade ma hodnotu false. Na vyhodnotenie stavu

slizi metoda triedy AgentInfo s nazvom isInRange().

4.1.6. isUnderCover
Stav agenta isUnderCover predstavuje situaciu, kedy v tesnej blizkosti agenta nachadza jeden alebo
viaceri hrac¢i supera. Hodnota nebezpecnej vzdialenosti sa stanovuje na zaklade konstanty
PLAYER_UNDER_COVER. V takejto situacii ma stav hodnotu true. V pripade, Zze sa v stanovenej
blizkosti agenta nenachadza ziadny superiaci hrac, stav méa hodnotu false. Na vyhodnotenie stavu sluzi

metoda triedy AgentInfo s nazvom isUnderCover().

4.2 . Implementdcia vyhodnotenia hracov na dostrel branky

Pri taktike ma vyznam aj rozmiestnenie ostatnych hracov na ihrisku a vyhodnotenie moznych vyhod a
nebezpecCenstiev, ktoré ztoho vyplyvaji. Overovanie, ¢i st jednotlivy hrac¢i na dostrel superovej
branky, méze mat’ vyuzitie vo viacerych situaciach.

Toto vyhodnotenie prebieha po vypocitani globalnych pozicii ostatnych hracov na ihrisku.
V cykle sa prejdu vsetci hraci a pre kazdého sa vyhodnoti stav, ¢i sa nachddza, alebo nenachadza na
dostrel superovej branky. Vyhodnotenie je odlisné pre spoluhracov a protihracov, ked’ze je vel'mi
pravdepodobné, ze budi mat kvalitativne odlisSnu techniku kopania a hraci jedného timu moézu
dokopnut’ do branky z vicsej vzdialenosti ako hraci z druhého timu.

Vzdialenost’, ktord sa vyhodnocuje ako nebezpecnd sa nacitava z premennych triedy
AgentInfo aide o premenné ourGoalRange a enemyGoalRange, ktoré su inicializované hodnotami
z konstant OUR_GOAL RANGE a ENEMY GOAL RANGE. Premenné moézu byt nasledne
upravované pocas zapasu, ak nastane taka potreba.

Stav jednotlivych agentov pre situaciu, ked st na dostrel superovej branky je ulozeny

v premennej isinRange v triede Player.
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4.3. Optimalizacia chodze |.

4.3.1. Chodza vpred
V tejto kapitole sme sa venovali optimalizacii chddze, ktora bola vel'mi neefektivna, az zIa.
Na obrazkoch nizSie je vidiet, Ze chodza je nielen velmi pomald, ale je aj nepresnd
a nestabilna. Hrac¢ sa takisto nepohyboval rovno, ale robil velky oblik a tym padom sa jeho

schopnost’ kracat’ vpred vel'mi znizuje.

y2nd halh) Playon {-341.13 o - F2nd-hokot)—Phay0n—4=361-44—_ )

Obrazok ¢.: Chodza walk fine fastl — pohlad zboku

Na pohl'ade zhora je zretel'né, Ze sa agent hybe neprimerane dol'ava, pricom ma ist
rovno. Na pohl'ade zboku zase vidno, ako d’aleko je agent schopny s danou implementéciou
pohybu prest’, ¢o je skutocne velmi malo vzhl'adom na rozmery ihriska. Preto sme tento
pohyb museli optimalizovat’” vylepSujuc smer pohybu, teda aby sa agent nevychyl'oval zo
smeru pohybu, a takisto, aby presiel za ten isty ¢as va¢siu vzdialenost'.

Tieto ciele sa nam podarilo Upravou jednotlivych faz nakoniec docielit’, pricom

dosiahnuté vysledky st pre rovnaké pohl'ady na agenta viditeIné na nasledujucich obrazkoch.

J2nd—hohti—PhayOn—{~467-10—_ " — nd hal.} PlayOn T - - J20d-hallt)-PlayOn (=458 71~

L~
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Obrazok ¢.: Chodza walk fine fastlpo Gprave — pohl'ad zhora

(1st half) PlayOn t=154.50

i’\

Obrazok ¢.: Chodza walk fine fastl po Gprave — pohl'ad zboku
Na pohl'ade zhora je vidiet, Ze agent sa oproti predoslému pohybu uz pri kracani tak
nevychyl'uje zo smeru pohybu a kraca takmer priamo. Na druhom obrédzku je zase vidiet, Ze
agent prejde za rovnaku ¢asova dobu(v tomto pripade 70 sekund), prejde vySe dvojndsobnu
vzdialenost’, ¢o je samozrejme sposobené aj jeho priamou chddzou,a tym, Ze nerotuje do
strany. NavySe je tento pohyb stabilny a pri opakovanom spustani sa agent pohyboval
stabilne a nepadal.

4.3.2. Chodza vzad
Chddza vzad mala jeden velky problém, Ze pri kra€ani hrac¢ stale rotoval svoj pohyb a stacal
sa do Spirdly miesto toho, aby Siel priamo dozadu. Jeho rychlost’ sice nebola prili§ vel’ka, no
takto bol ten pohyb pévodne aj implementovany, aby bol len posunom o malt vzdialenost’,
preto sme sa zamerali iba na priamost’ tohto pohybu. Predchadzajica verzia je znazornena na

nasledujicom obrazku.

(1st half) PlayOn t=177.26 (1st half) PlayOn t=200.07 2 (1st half) PlayOn t=227.43

Obrazok ¢.: Chédza walkback2 — pohl'ad zboku
Po zmene zdrojového kodu a Gprave jednotlivych faz pohybu sme dosiahli ovel'a presne;jsi
pohyb vzad, ktory uz nevytvéral Spirdlu. Smer pohybu sa sice odchyloval od kolmice na

zacCiatok pohybu, ale tato odchylka nie je vzh'adom na kratkost’ kroku azZ tak podstatna.

4.4.0ptimalizdacia chodze 11.

V tejto kapitole sme sa venovali optimalizacii chodze, ktora bola vel'mi neefektivna, az zl14.
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Tento dojem sme nadobudli po zhliadnuti jednotlivych typov chdodze. Po odovzdani
tejto Casti dokumentacie sme vSak prisli na to, Zze uvedené pohyby nie su vlastne tie, ktoré tim
Androids implementoval v minulom roku a pouzil v sitazi Robocup na FIIT, resp. tieto
pohyby obsahovali isté ¢asti kodu, ktorych vplyv na vykonavanie cyklickych pohybov bol
markantny a tieto sa vykondvali nielen ovel’a pomalSie, ale aj nespravne. Preto sme v d’alSom
Sprinte kontaktovali tim Androids a tento problém riesili. ISlo o to, ze v kazdom cyklickom
pohybe boli vykonané zmeny, ktoré neboli premietnuté do poslednej verzie v SVN, ktora sme
vyuzili ako zaklad naSho projektu. Zo zistenych skutoc¢nosti sme vykonali v implementacii
pohybov zmeny, ktoré napravili nespravne vykonavanie pohybov, a tak sme museli aj znovu

implementovat’ optimalizaciu pohybov.

4.4.1. Chédza vpred walk_fine_ fast2
Ako prvi sme sa snazili optimalizovat’ chddzu, ktorti tim Androids implementoval naposledy,
a ktora bola aj pouzita v stitazi. Tato chddza je vel'mi stabilnd a dosahuje aj dobré vysledky,
¢o sa tyka smeru chodze. Vzhladom na tieto vlastnosti chddze bolo dost’ néarocné
implementovat’ nejaké optimalizatné zmeny, ktoré¢ by vylepsili tento pohyb. KedZe bol
priamy, tymto smerom sme sa nevydali a sustredili sme sa na rychlost’ pohybu. Tuto rychlost
sme sa snazili zlepsit’ hlavne skratenim vykondvania jednotlivych faz. Nasledujtca tabulka je
vyhodnotenim spustania tohto pohybu v povodnej podobe, pricom vysledky boli takmer
identické, a teda mozno konstatovat’, ze tento pohyb je skuto¢ne vel'mi dobre spracovany a je
mimoriadne stabilny. Vysledky prezentované v tabul’kach nizsie predstavuju Cas, za ktory sa
dostal agent z pociato¢nej polohy do polovice ihriska(aj v pripade, Ze $iel Sikmo).
Tabul’ka ¢.: Vysledky spustania chdodze walk_fine_fast2

Cislo pokusu 1 2 3 4 5

Vysledny ¢as[s] 66 63 63 63 64

Priemerny ¢as, za ktory tento pohyb bol vykonany, bol 63,8 s.

Pri implementacii optimalizaénych zmien sme sa teda zamerali na zrychlenie pohybu.
Po vykonani zmien v kdde sa tieto zmeny prejavili vel'mi pozitivne, ¢o sa tyka zrychlenia
pohybu, avSak vzhl'adom na zrychlenie sa dostavili aj neziadtice ucinky v podobe odchylenia
smeru, v niektorych pripadoch dokonca k strate stability a obasného padu. Pad sa vyskytoval
priblizne pri 17% spusteni pohybu. Vysledky st prezentované v nasledovnej tabulke,
koncipovanej podobne, ako predchadzajica.

Tabul’ka ¢.: Vysledky spustania po optimalizacii chodze walk_fine_fast2
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Cislo pokusu 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11

Vysledny ¢as[s] | 49 48 50 48 | pad | 47 | 49 | pad | 50 | 51 | 49

Priemerny ¢as, za ktory sa tento pohyb vykonal(odhliadnuc od padov), bol 49 s.
Ako je vidiet’, rychlost’ pohybu sa podarilo dost” dobre vylepsit’, avSak stabilita sa zhorSila.

Rovnako sa zhorSila aj priamociarost’” pohybu, ¢o je zndzornené na nasledujucom slede

obrazkov.

Obrazok ¢.: Chodza walk fine fast2 po uprave — pohl'ad zhora
Na zaklade tychto zisteni je mozné skonStatovat’, Ze tento pohyb by sa dal vyuzithlavne na
prekondvanie kratSich vzdialenosti, pricom by obc¢as bolo potrebné skorigovat’ smer agenta. Je
tu ale takisto priestor na dalSie vylepSenie udrzania priamociarecho smeru, ¢im by
optimalizacia predstavovala na dizku ihriska zrychlenie oproti predchadzajiicej implementacii

priblizne o 13 sekund.

4.4.2. Chodza vpred walk fine_ fastl

Druhou chédzou, ktori sme skusali optimalizovat' bola chddza, z ktorej vychadzala
predchadzajica. Preto sme oCakavali, Ze tu taky priestor na vylepSenie nenajdeme, avSak opak
sa stal pravdou apo vhodnej optimalizacii sme dosiahli lepSie vysledky ako
v predchadzajucom pripade. V tomto pripade bol pohyb pri spusteni vel'mi nestabilny, ¢o sa
tyka priamociarosti a rychlost’ tohto pohybu bola taktiez vel'mi nevyhovujuca. Po spusteni sa
robot zacal nekoordinovane to¢it' na jednu ¢i druhd stranu aiba vo velmi zriedkavych
pripadoch sa dostal aZ do polovice ihriska, ktora bola métou pre testovanie nasich pohybov.
Ked’ sa tam uZz agent dostal, trvalo mu to priblizne 102 sekund.

Po optimalizacii tohto pohybu sa dosiahlo vyrazné zlepSenie nielen priamociarosti
kracania, ale aj v rychlosti pohybu, o sa prejavilo zlepSenim Casu prechodu do testovanej
oblasti, teda polovice ihriska. Vysledky st obsiahnuté v nasledujucej tabulke a takisto aj
V nasledujicom obrazku, ktory ilustruje aj priblizni odchylku od pozadovaného smeru

chodze.
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Tabul’ka ¢.: Vysledky spustania po optimalizacii chodze walk fine fastl

Cislo pokusu 1 2 3 4 5 | 6 7 8 9 [ 10 | 11

Vysledny ¢as[s] | 43 42 44 42 44 | 43 | 42 | 43 | 44 | 43 | 44

Priemerny Cas, za ktory tento pohyb bol vykonany, bol 43, 09 s.

VylepSenie v oblasti rychlosti je oproti chodzi walk fine fast2 v povodnej verzii o cca 20

Obrazok ¢.: Chodza walk fine fast2 po uprave — pohl'ad zhora

sekund, pricom dosahujeme prijateln priamociarost’ pohybu, ¢im sa tento pohyb stava vel'mi
dobre pouzitelnym na prekonavanie dlhych vzdialenosti pri potrebe prejst ich ¢o
najrychlejSie. Navyse pri testovani bola dosiahnutd 100%-né stabilita, o sa tyka udrzania

agenta v polohe stoja, resp. chddze, teda agent ani raz pri testovani nespadol.

4.5.Chodza dozadu

Tato chddza dozadu je vyraznejSie rychlejSia a stabilnejSia ako chodze vytvorené timom
Androids v minulom roku. Jej zaciatocnd faza vznikla z prvej faze chodze dopredu.
Vzhl'adom na to ze tento pohyb je pomerne rychly a stabilny je vhodny na prekonavanie
vicSich vzdialenosti. Robot je pri tejto chodzi cely ¢as mierne prikréeny. Samotny krok

pozostava zo 6 faz a je zobrazeny na obrazku.
e robot sa prikrci

e vykroci pravou nohou dozadu

e prava nohu mierne vystrie a pohyb pokracuje symetricky pre l'avi nohu
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Overenie

Pohyb pri niekol’ko ndsobnom testovani bol stabilny a jeho drdha priama. Ak vznikli
odchylky tak len vel'mi minimalne a to pravdepodobne kvdli chybam zo servera. Cely pohyb
trva 2400 ms, ¢o znamena ze krok jednou nohou polovicu tohto ¢asu. Pri pokuse o zrychlenie
jednotlivych faz agent dokazal udrzat’ stabilitu, avSak pri tomto zrychlovani sa agent viac

vychyl'uje z drahy.

4.6.Parsovanie a serializdcia anotdcii
Reprezentacia anotacii bola implementovana v jazyku Java. Trieda Annotation predstavuje
datova $truktiru anoticie presne podla navrhu. Dalsie triedy predstavuju &iastkové data
anotacie. Konkrétne trieda State predstavuje stav robota na =zaciatku alebo konci
vykonavaného pohybu, trieda Joint predstavuje kib robota (jeho nazov a uhol otolenia) ,
trieda Axis predstavuje suradnicovy systém atrieda Values obsahuje samotné hodnotu
parametrov (minimalnu, maximalnu a priemernt hodnotu).

Pre pracu s XML subormi bolo pouzité API JAXP DOM3. Vsetky metody pre
parsovanie a serializaciu su statické, aby sa zaistilo ich jednoduché pouzitie v akejkol'vek
Casti kodu.

Na parsovanie XML suboru sluzi trieda XMLParser. Jej metoda parse(File file) najprv
vytvori objektovy model dokumentu. Potom overi, ¢i XML dokument zodpoveda XML
schéme anotacie, ktora je uloZena v subore framework.xsd. Na toto overenie sa pouzije
metoda check(File f). Pokial' je overenie Gspe$né, tak sa udaje z jednotlivych elementov
objektového modelu XML stiboru skopirujii do premennych instancie triedy Annotation. Po
uspes$nom prekopirovani sa tento objekt vrati ako navratova hodnota metody parse(File file).

Na serializaciu anotdcie do XML stboru sluzi trieda XMLCreator. Metoda
serialize(String file, Annotation annotation) ma ako argumenty nazov vystupného stuboru
a objekt anotacie, ktord sa ma do tohto suboru serializovat. Najprv sa vytvori objektovy

model dokumentu pomocou metody createXML(Annotation annotation). Z jednotlivych
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premennych anotécie, ktord je argumentom tejto metddy, sa vytvoria prislusné elementy
a vztahy medzi nimi tak, aby zodpovedali hore uvedenej XML schéme. Pomocou triedy

Transformer, ktora je stcastou JAXP DOM3, sa nasledne vykona samotna serializacia.
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