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POHYBY

Ukroky

OtocCenia

Otacanie okolo lopty
Chodza s otaCanim

Zrychlenie a spomalenie pri chodzi



Ukroky

stepleft new/stepright new

stepleft new_ smaller/stepright new smaller

Vytvorené z pohybu otocenia o 20°

Porovnanie:

— ste
— ste

— ste

D

)

hleft a stepleft] = POMALE

eft new = 3,3x rychlejSie

left new smaller = 2,3x rychlejsie



Otocenia

* Zrychlene otoCenia o 5°, 20° a 90°

* Vytvorene otoCenie o 45°:

— z pohybu otocCenia o 90° a celkovy Cas je priblizne 3,3

sekundy
Pohyb Povodny cas [s] Novy cas [s]
turn_lett cont_3S,
turn_right cont S 2,1 1,6
turn_left _cont_20,
turn_right cont_ 20 2,22 2
turnleft90, 5.7 4

turnright90



Otacanie okolo lopty

turning_left/turning right
z pohybu otoCenia o 5°
Hrac sa pohybuje po akejsi
kruznici okolo lopty

¢asom mozno rozne

polomery otaCania sa




Chodza s otacanim

* walk turning left/walk turning right

* vychadza z pohybu chodze
walk fine fastl

* v d’alSej praci by sa mohli
zvolit’ rozne polomery

otacania sa




Zrychlenie a spomalenie pri chodzi

* podpora stability chodze
* moznost’ lepSej optimalizacie rychlosti chddze

* vhodn¢ pre nadvaznost’ pohybov



Zistenie vhodnosti nahravky

Overyje sa, €1.sa vo a2
vyznacenom priestore

nachadza nejaky

protihrac

X — zaciatoCny bod
Y — konecny bod
® — uhol osi

q1



Zistenie stavu hracov, ktorych agent vidi

* Ziskanie videnych hracov
* Rozdiel suradnice hlavy a chodidiel — z-ova os

e 2 Moznosti:

— STANDING, ak je aspon jeden rozdiel vySsi ako
STANDING LIMIT e

— LYING, 1nak
* Agent ma info o stave spoluhracov

a) protihraCov — vyuzitel'ne hlavne

pr1 vyhodnocovani vhodnosti prihravky



Predikcia pohybu hracov

Pocita sa na zdklade zmeny polohy hracov

Kazdu sekundu odc¢itanim vektorov sucasnej a
minulej pozicie dostavame vektor rychlosti

Vynasobenim ¢asovou jednotkou dostaneme, kde
sa bude hra¢ nachadzat’ za X sekind, ked’ze jeho
pohyb je neustale konStantny

Pre vlastnych aj superovych hracov



Predikcia pohybu lopty
* Vypocet vychadza z dp P. Ertla, ktory pocital aj s
trenim lopty
rychlost’: v (H)=v,ed"
poloha: x(t)=(v,/c) * (1 —e)

* Predikcia sa pocita kazdu sekundu, pricom
hodnota predikcie je vektor pozicie, kde sa bude
lopta nachadzat’ za 3 sekundy




Vyhodnocovanie hernych situacii

* Na zaklade pozicii lopty a hraCov
* Vyuziva predikciu v pripade nutnosti

* 4 zakladné herne situacie
- Utoéime
- Branime
- Zakladame utok
- Super zaklada atok



Vytvorenie formacie

* Pozicie vo formacii — zoradenie podl’a priority

* Prirad’ovanie pozicii na zadklade ID hraca

1st half BejoreK;ckﬂff t=0.00

* High skill pre presun
na poziciu
* Umiestnenie pozicie

na zaklade lopty




Planovanie trajektorie pohybu

* vychadza z anotacii k pohybom

* skladanie rotaCnych a posuvnych pohybov

* vypocet viacerych variant trajektorie

— vyber nairvchleiSes



Obchadzanie prekazok

* spada pod planovanie trajektorie
* zakladn¢ obchadzanie prekazky zl'ava a sprava

— bod obchadzania

* kontrola ohraniCenia ihriska

Bod obchadzania

A B B
> ¢ o

Prekazka



STRUKTURA PLANU

Vstan

Lokalizuj loptu
Chod’ za loptou
Nastav sa na strelu

Kopni



Vstan

* Agent vyhodnocuje €1 lezi na zemi

* Nasledne zist'uje €1 lezi na bruchu alebo na
chrbte a podl'a toho pouzije jeden s pohybov na
opatovne postavnie sa na nohy



Lokalizuj loptu

* Agent vyhodnocuje €1 vidi loptu

* Ak loptu nevidi urcity Cas, tak sa spusti high skill
lokalizacie lopty — agent sa zaCne otacCat’ na
mieste dol'ava alebo doprava o 90°, podl'a toho, z
ktorej strany loptu naposledy videl

* Po najdeni lopty zacne kracat’ k nej — spusti sa
high skill chod’ za loptou



Chod’ za loptou ——

* 2 fazy
— Dalej od lopty

* Agent pouziva chodzu vpred a ukroky, ktorymi sa

smerovat’ na loptu v pripade, ze sa od nej velmi vychyli
— Pr1 lopte

* Agent pouZziva iba chodzu vpred, vzad a ukroky do stran.
Priestor okolo seba ma rozdeleny na zony znazornené na
obrazku a podl'a toho, v ktorej zone sa lopta nachadza,
vykonava jeden z uvedenych pohybov, az kym loptu
nedostane na vhodnu poziciu pred sebou, Cislo 9.



Nastav sa na strelu

* Agent vyhodnocuje, €1 je vhodne natoCeny, aby
pr1 strele s Co najvacSou pravdepodobnost'ou
zasiahol branku. V pripade, Ze nie je dostatoCne
natoCeny na branku, vyuziva ukroky spojen¢ s
otaCanim, ktorymi sa postupne otaca okolo lopty,
az kym nedosiahne vhodn¢ natoCenie.



Kopni

* Agent vyhodnoti, ¢1 je dostatoCe blizko pr1 lopte,
v pripade, Ze je vzdialenost eSte velka, dokroci
smerom k lopte. Ked’ vyhodnoti, Ze moze kopat,
rozhoduje sa este s ktorou nohou kopne a to
podl’a toho, pred ktorou nohou ma loptu.



PODPORA VYKONAVANIA
HIGH SKILLOV

zdokumentovany sposob implementacie high
skillov (ktory po minuloroCnom time chybal)

umoznilo zac¢iatok prace na high skilloch
vyziadalo si to vyrieSit’ finalizaciu vSetkych low
skillov

Zmena spracovania na vyuzivanie stavov —
sprehl'adnenie - 4 rozne stavy pre high skill
zaCali sme rieSit’ vyuzivanie high skillov inymi
high skillm1 — dostalo sa to ale len do fazy
analyzy



Podpora vykonavania high skillov

HighSkill.execute (can be overridden in certain high skills to execute

other high skills, etc.)

INITIAL_STATE

pickLow Skill Reset low skill

|
N v

Execute low skill step

is it null?

=
—_—
—_
—

—_

‘.-"-_-

EXECUTING_STATE

has a phase with isFinal==true ended'?
—__ (phase that's safe-to-finalize) -

Y

checkProgress pickLow Skill

| |
Execute low skill step| v 5t -the same ]
T _as currentskill2

I (I

In current low skill, |
not the newly }

__Set finalization phase

- as active phase
picked one!!!
..‘\ ~ _.)_// N # /

Execute low skill step

—_——

/ nextSkill /

FINALIZING_STATE —__

__—has a phase with isFinal==true ended? ~—_
T (phase that's safe-to-finalize)

/ 8 N
P
set nextSkill as current
/ |
/ v
Execute low skill step
, Reset low skill
y |
/ Y
————— + — —Execute low skill step
/
/
'y
/
»
» END_STATE




Podpora viacerych hracov v Test
frameworku

* Test framework ma nové prehl’'adnejSie GUI

* Test framework vie spustat’ l'ubovolny pocet
hracov z oboch timov, t.j. pridavat’ a odoberat
ich

* Dokaze ich ovladat’ (vSetky funkcie ktore bol1 v
hracovom GUI) a zobrazovat’ ich vystup — nie je
teda potrebne pouzivat’ GUI agenta, komplet
sprava sa da spravit’ z test frameworku



Podpora viacerych hracov v Test
frameworku

' [£ | Jim Control Interface SRIEE =)
Server monitoring| Manage agents | Annotations|
Add new agent Control agent
Team ANDROIDS =~ [ Add 1ANDROIDS 7
l Replan l l Reload XMLs l l Remove
Flan name

Agent output

_1ANDRDIDS *
MET UZ, ZULZ LZ:Zb:Z7 FM SE.LIIT.]IN.BJENT.RAJENCINIG LOYoTate i
INFQ: Beam
maj 02, 2012 12:26:29 PM sk.fiit.jim.agent.hgentInfo logState
INFQ: Beam
maj 02, 2012 12:26:30 PM sk.fiit.jim.agent.hgentInfo logState
INFQ: Beam
maj 02, 2012 12:26:31 PM sk.fiit.jim.agent.hgentInfo logState B
INFO: Beam =
maj 02, 2012 12:26:32 PM sk.fiit.jim.agent.hgentInfo logState
INFQ: Beam S
INFO: Created user interface instance: sk.fiit.testframework.ui.MainFrame Log level
INFQ: starting monitor thread Finest

INFO: starting user interface

INFO: starting agentServer thread
INFO: starting main loop Fine
INFO: Nothing to do - walting -
INFO: Starting Jim agent with uniform 1 team ANDROIDS tftp enabled true on port
INFO: Connected agent with uniform 1 teamMName ANDROIDS teamSide LEFT debug tftp 0 Info

Finer
Config

Warning

) Severe




Podpora viacerych hracov v Test
frameworku

* vytvoren¢ prepojenie medzi udajmi z
monitorovania serveru a objektami beziacich
agentov, ktor¢ dovtedy neexistovalo

* grafické znazornenie hry, vratane dat z modelov
sveta agentov, kde je vidno rozdiel oproti
realnym datam z monitora



Podpora viacerych hracov v Test

frameworku

Server monitoring | Manage agents | Annotations|

Monitor data| Graphical view | Graphical view seltingsl

Controls

[ Stop monitoring ]

[ Start test case ]

lKopanie - vzdialenost - I

Agent
l 1ANDROIDS - l

|U:2:U.4 |

[ Set position ]

Ball
|[]:—3:U.4 |

| Set position |

______IO—

instance: sk.fiit.testframework.ui.MainFrame Log level

i

iread

1
" uniform 1 team ANDROIDS tftp enabled true on port 3071

hiform 1 teamName ANDROIDS teamSide LEFT debug tftp enabled: true with port 3071
b uniform 1 team Team2 tftp enabled true on port 3072

hiform 1 teamName Team? teamSide RIGHT debug tftp enabled: true with port 3072

“ Il | »




Navod

ries1 vel'ku slabinu projektu — chybajuca alebo
zla dokumentacia ku kodu

vel'a Casu zabitého hl'adanim Co kde je

navod to ma vyriesit, je na wiki

takisto spisan¢ rozsiahle javadoc komentare k
(zatial’) niektorym triedam



Dakujem za pozornost’

Otazky?
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