Vystup analyzy RoboCup timu High5 2011

Poloha ostatnych hracov

Tim High5 upravil parsovanie “see sprav”, ktorych zdrojom je see receptor za
ucelom parsovania informacii o polohach ostatnych hracov na ihrisku.

Data o hracoch sa ukladali do objektu PlayerData triedy Player. Trieda Player
bola rozsirena aby uchovavala aj informacie o jednotlivych Casti hracov. Takto
riesSili ziskanie a uchovavanie informacii o polohe hracov na ihrisku a o ich
natocent.

Pocitali aj vzdialenost hracov od lopty. Z absolutnej polohy hracov (hlava) a
lopty. Dalej natocenie hraca vodi lopte.
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Obrizok49: Cast diagramu tried WorldModelu s dérazom na hracov

Ako je vidno na obrazku tak upravena trieda Player uZ ma implementované
metddy:
¢ getDistanceFromBall() - ktora pouZiva metodu na urcenie absolutnej
polohy hraca na ihrisku
* getRelativeRotation()
* getAbsoluteRotation()

Testovaci framework
Tim High5 vykonal dékladny refaktoring testovacieho frameworku.
Rozdelili moduli na:
* Moduly vykonavajuce Cinnosti
* Implementacné moduly
Vyriesili spustanie pomocou jednej inicializacnej metody, upravili logovanie aby
bolo viac konzistentné a pribudol aj konfigura¢ny subor.



Vd'aka vyrieSeni obojsmernej komunikacie zo serverom je server informovany o
planovani hracov (rozsirenie triedy AgentMonitor).

Tim vytvoril aj automatické spusStanie hraca a servera, ¢co napomaha aj
testovaniu. Vytvorené boli testy pohybov, ktoré dokazu ohodnotit ich ispeSnost.
Dalej automatické vytvaranie anotacii vytvorené v testovacom frameworku.

Pohyby

Optimalizacia kopu priniesla viacero urovni sily kopu Spickou. Po analyze
kopnutia Spickou po time Androids nebolo treba vel'a zmenit. Jediny problém bol
s otacanim hraca okolo svojej osi pri opakovanom vykonavani pohybu. Problém
bol odstaneny. Tim vytvoril aj d'alSie 2 pohyby pre kazdu nohu, ktoré vychadzaju
z kopnutia Spickou, liSia sa ale vo vel'kosti naprahu a sile kopnutia.

Kopnutie bokom vylepsili vacSim zohnutim kolena a ¢lenku pri kopani, takto sa
hrac nakloni viac dopredu a uz s ovel'a va¢Sou uspeSnostou triafa loptu.

Prerobili aj pohyb sadnutia, t.j. blokovania kopu sadnutim. Stabilitu pri tomto
pohybe zlepSili naklananim trupu a dpravami zaverecnych faz pohybu, ako
napriklad zmensenim uhlu medzi nohami robota pri dosadnuti na zem. Vd'aka
Upravam sa zrychlilo aj celkové vykonanie pohybu sadnutia. Tim vytvoril aj
experimentalnu vel'mi rychlu verziu tohto pohybu. Ta ale nebola v konecnom
dosledku taka stabilna ako normalna verzia.

Optimalizovali a stabilizovali pohyb “walk_fine_fast2_optimized”. Pohyb zlepSili
hlavne tym, Ze prerobili do “'udskejsej formy”. Hrac viac pouZziva klby a do istej
miery imituje chodzu cloveka.

Vytvorili novy pohyb “walkback_slow”. Tento novy pohyb je vytvoreny z pohybu
“walkback3”, agent vykonava ale menSie kroky smerom dozadu. Vyuziva sa
najma pri pohybu hraca okolo lopty.

Postavenie hraca za loptu. High level pohyb. NetspeSny navrh a implementacia
pomocou high level pohybov “WalkOld” (kracanie za loptou) a “Lokalize”
(lokalizovanie lopty).

Vytvorili a optimalizovali 12 low level pohybov. Dalej vytvorili jeden komplexny
vy$Si pohyb, ktorého trieda je implementovana tak, Ze ak z nej dedi ina trieda,
musi implementovat jedine metodu pickHighSkill().



Anotacie pre pohyby

Tim navrhol a implementoval framework na tvorbu anotacii pohybov hraca.
Anotacie slizia na spravne rozhodovanie pri planovani pohybov. Potrebovali k
tomu pocitat moznu poziciu hraca z pohl'adu hraca a nie z pohl'adu ihriska.
Vypocitané hodnoty sa rozhodli uchovavat vo formate XML.

Na obrazku je vydno proces spracovania udajov a vytvaranie anotacii.
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Anotacie sa v druhom kroku rozsirili za ucelom:

* lepSie reprezentovat vstupné a vystupné podmienky (poloha lopty)

e urcit bod najvysSej efektivity kopu do lopty
Vytvorili teda viac anotacii pre jeden pohyb a pridali rozptyl v akom sa lopta po
vykonani pohybu nachadza.
Zmenili reprezentaciu polohy lopty pomocou maximalnej, minimalnej a
priemernej polohy, na kruhovu reprezentaciu.

Prerabanie GUI testovacieho frameworku

Navrhli a implementovali nové GUI s novymi funkciami a vzhaldom. Doplnili
moznost pridavania novych hracov, sledovania logov a moznost ich konkrétneho
vyberu zo 7 kategorii (7 typov logovania).

Implementovali anotovaci tab do GUI.

Vytvorili treti tab v GUI na prenos dat sveta z Jim do testovacieho frameworku.
Dany tab zahfna 2 podtaby, v ktorych je mozné sledovat loptu alebo iného hraca
z pohl'adu agenta.

DalsSie prace

Pomocou vykonanej analyzy hodnot z akcelerometra a gyroskopu rozoznali
hodnoty, ktoré je nutné sledovat pri navrhovani pohybov robota, aby sa
minimalizovali pady. Do budicna sa to da vyuzit ako pomocka pri tvoreni
pohybov, ale aj ako navigacia pri adaptabilnej chodzi.

Praca na vytvoreni viacerych planovacov.



