
Výstup	
  analýzy	
  RoboCup	
  tímu	
  High5	
  (2011)	
  
	
  
	
  
	
  

Poloha	
  ostatných	
  hráčov	
  
Tím	
  High5	
  upravil	
  parsovanie	
  “see	
  správ”,	
  ktorých	
  zdrojom	
  je	
  see	
  receptor	
  za	
  
účelom	
  parsovania	
  informácií	
  o	
  polohách	
  ostatných	
  hráčov	
  na	
  ihrisku.	
  
Dáta	
  o	
  hráčoch	
  sa	
  ukladali	
  do	
  objektu	
  PlayerData	
  triedy	
  Player.	
  Trieda	
  Player	
  
bola	
  rozšírená	
  aby	
  uchovávala	
  aj	
  informácie	
  o	
  jednotlivých	
  častí	
  hráčov.	
  Takto	
  
riešili	
  získanie	
  a	
  uchovávanie	
  informácií	
  o	
  polohe	
  hráčov	
  na	
  ihrisku	
  a	
  o	
  ich	
  
natočení.	
  
Počítali	
  aj	
  vzdialenosť	
  hráčov	
  od	
  lopty.	
  Z	
  absolútnej	
  polohy	
  hráčov	
  (hlava)	
  a	
  
lopty.	
  Ďalej	
  natočenie	
  hráča	
  voči	
  lopte.	
  

	
  
	
  
Ako	
  je	
  vidno	
  na	
  obrázku	
  tak	
  upravená	
  trieda	
  Player	
  už	
  má	
  implementované	
  
metódy:	
  

• getDistanceFromBall()	
  –	
  ktorá	
  používa	
  metódu	
  na	
  určenie	
  absolútnej	
  
polohy	
  hráča	
  na	
  ihrisku	
  

• getRelativeRotation()	
  
• getAbsoluteRotation()	
  

Testovací	
  framework	
  
Tím	
  High5	
  vykonal	
  dôkladný	
  refaktoring	
  testovacieho	
  frameworku.	
  
Rozdelili	
  moduli	
  na:	
  

• Moduly	
  vykonávajúce	
  činnosti	
  
• Implementačné	
  moduly	
  

Vyriešili	
  spúštanie	
  pomocou	
  jednej	
  inicializačnej	
  metódy,	
  upravili	
  logovanie	
  aby	
  
bolo	
  viac	
  konzistentné	
  a	
  pribudol	
  aj	
  konfiguračný	
  súbor.	
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Pôvodná štruktúra  ParsedData bola  upravená tak aby obsahovala  informácie  o ostatných hráčoch,  
pričom nerozlišuje do akého tímu patrí. Rozdelenie hráčov do tímov je  úohou WorldModelu, úlohou 
parsera je len poskytovať dáta zo servera v určitých štruktúrach.

V  triede  Perceptors  bolo  zmenená  metóda  retrieveSeenData.  Algoritmus,  ktorý  bol  v  nej  
implementovaný, bol nahradený SeenPerceptorom:

private static void retrieveSeenData(String message, ParsedData data){

SeenPerceptorData seendata =
SeenPerceptor.retrieveSeenData(message);

data.ballRelativePosition = seendata.ball;
data.fixedObjects = seendata.fixedObjects;
data.otherplayers = seendata.players;

}

3.2.2Určenie polohy ostatných hráčov

Informácia o jednotlivých hráčoch je uložená v inštanciách tried Player. Pôvodná trieda bola rozšírená 
tak  aby  uchovávala  všetky  informácie  o  polohách  častí  hráčov.  Absolútna  poloha  je  vypočítaná 
pomocou  AgentModel.globalize(Vector3D)  metódy,  ktorá  vypočíta  z  relatívnej  polohy,  pričom 
zohľadňuje  natočenie  hráča  a  jeho  aktuálnu  pozíciu  na  ihrisku.  Za  globálnu  polohu  hráča  je 
považovaná poloha hlavy. Presnosť určenia polohy hráčov na ihrisku závisí od vzdialenosti hráča od 
agenta, a v prípade absolútnej polohy na ihrisku aj  od presnosti  polohy a natočenia agenta.  Class 
diagram WorldModelu je na obrázku 49.

80

Obrázok49: Časť diagramu tried WorldModelu s dôrazom na hráčov



Vďaka	
  vyriešení	
  obojsmernej	
  komunikácie	
  zo	
  serverom	
  je	
  server	
  informovaný	
  o	
  
plánovaní	
  hráčov (rozšírenie	
  triedy	
  AgentMonitor).	
  

Tím	
  vytvoril	
  aj	
  automatické	
  spúštanie	
  hráča	
  a	
  servera,	
  čo	
  napomáha	
  aj	
  
testovaniu.	
  Vytvorené	
  boli	
  testy	
  pohybov,	
  ktoré	
  dokážu	
  ohodnotiť	
  ich	
  úspešnosť.	
  
Ďalej	
  automatické	
  vytváranie	
  anotácií	
  vytvorené	
  v	
  testovacom	
  frameworku.	
  

Pohyby	
  
Optimalizácia	
  kopu	
  priniesla	
  viacero	
  úrovní	
  sily	
  kopu	
  špičkou.	
  Po	
  analýze	
  
kopnutia	
  špičkou	
  po	
  tíme	
  Androids	
  nebolo	
  treba	
  veľa	
  zmeniť.	
  Jediný	
  problém	
  bol	
  
s	
  otáčaním	
  hráča	
  okolo	
  svojej	
  osi	
  pri	
  opakovanom	
  vykonávaní	
  pohybu.	
  Problém	
  
bol	
  odstánený.	
  Tím	
  vytvoril	
  aj	
  ďalšie	
  2	
  pohyby	
  pre	
  každú	
  nohu,	
  ktoré	
  vychádzajú	
  
z	
  kopnutia	
  špičkou,	
  líšia	
  sa	
  ale	
  vo	
  veľkosti	
  náprahu	
  a	
  sile	
  kopnutia.	
  

Kopnutie	
  bokom	
  vylepšili	
  väčším	
  zohnutím	
  kolena	
  a	
  členku	
  	
  pri	
  kopaní,	
  takto	
  sa	
  
hráč	
  nakloní	
  viac	
  dopredu	
  a	
  už	
  s	
  oveľa	
  väčšou	
  úspešnosťou	
  triafa	
  loptu.	
  

Prerobili	
  aj	
  pohyb	
  sadnutia,	
  t.j.	
  blokovania	
  kopu	
  sadnutím.	
  Stabilitu	
  pri	
  tomto	
  
pohybe	
  zlepšili	
  nakláňaním	
  trupu	
  a	
  úpravami	
  záverečných	
  fáz	
  pohybu,	
  ako	
  
napríklad	
  zmenšením	
  uhlu	
  medzi	
  nohami	
  robota	
  pri	
  dosadnutí	
  na	
  zem.	
  Vďaka	
  
úpravám	
  sa	
  zrýchlilo	
  aj	
  celkové	
  vykonanie	
  pohybu	
  sadnutia.	
  Tím	
  vytvoril	
  aj	
  
experimentálnu	
  veľmi	
  rýchlu	
  verziu	
  tohto	
  pohybu.	
  Tá	
  ale	
  nebola	
  v	
  konečnom	
  
dôsledku	
  taká	
  stabilná	
  ako	
  normálna	
  verzia.	
  

Optimalizovali	
  a	
  stabilizovali	
  pohyb	
  “walk_fine_fast2_optimized”.	
  Pohyb	
  zlepšili	
  
hlavne	
  tým,	
  že	
  prerobili	
  do	
  “ľudskejšej	
  formy”.	
  Hráč	
  viac	
  používa	
  kĺby	
  a	
  do	
  istej	
  
miery	
  imituje	
  	
  chôdzu	
  človeka.	
  

Vytvorili	
  nový	
  pohyb	
  “walkback_slow”.	
  Tento	
  nový	
  pohyb	
  je	
  vytvoreny	
  z	
  pohybu	
  
“walkback3”,	
  agent	
  vykonáva	
  ale	
  menšie	
  kroky	
  smerom	
  dozadu.	
  Využíva	
  sa	
  
najmä	
  pri	
  pohybu	
  hráča	
  okolo	
  lopty.	
  

Postavenie	
  hráča	
  za	
  loptu.	
  High	
  level	
  pohyb.	
  Neúspešný	
  návrh	
  a	
  implementácia	
  
pomocou	
  high	
  level	
  pohybov	
  “WalkOld”	
  (kráčanie	
  za	
  loptou)	
  a	
  “Lokalize”	
  
(lokalizovanie	
  lopty).	
  

Vytvorili	
  a	
  optimalizovali	
  12	
  low	
  level	
  pohybov.	
  Ďalej	
  vytvorili	
  jeden	
  komplexný	
  
vyšší	
  pohyb,	
  ktorého	
  trieda	
  je	
  implementovaná	
  tak,	
  že	
  ak	
  z	
  nej	
  dedí	
  iná	
  trieda,	
  
musí	
  implementovať	
  jedine	
  metódu	
  pickHighSkill().	
  

	
   	
  



Anotácie	
  pre	
  pohyby	
  
Tím	
  navrhol	
  a	
  implementoval	
  framework	
  na	
  tvorbu	
  anotácií	
  pohybov	
  hráča.	
  
Anotácie	
  slúžia	
  na	
  správne	
  rozhodovanie	
  pri	
  plánovaní	
  pohybov.	
  Potrebovali	
  k	
  
tomu	
  počítať	
  možnú	
  pozíciu	
  hráča	
  z	
  pohľadu	
  hráča	
  a	
  nie	
  z	
  pohľadu	
  ihriska.	
  
Vypočítané	
  hodnoty	
  sa	
  rozhodli	
  uchovávať	
  vo	
  formáte	
  XML.	
  
Na	
  obrázku	
  je	
  vydno	
  proces	
  spracovania	
  údajov	
  a	
  vytváranie	
  anotácií.	
  
	
  

	
  
	
  
Anotácie	
  sa	
  v	
  druhom	
  kroku	
  rozšírili	
  za	
  účelom:	
  

• lepšie	
  reprezentovať	
  vstupné	
  a	
  výstupné	
  podmienky	
  (poloha	
  lopty)	
  
• určiť	
  bod	
  najvyššej	
  efektivity	
  kopu	
  do	
  lopty	
  

Vytvorili	
  teda	
  viac	
  anotácií	
  pre	
  jeden	
  pohyb	
  a	
  pridali	
  rozptyl	
  v	
  akom	
  sa	
  lopta	
  po	
  
vykonaní	
  pohybu	
  nachádza.	
  
Zmenili	
  reprezentáciu	
  polohy	
  lopty	
  pomocou	
  maximálnej,	
  minimálnej	
  a	
  
priemernej	
  polohy,	
  na	
  kruhovú	
  reprezentáciu.	
  

Prerábanie	
  GUI	
  testovacieho	
  frameworku	
  
Navrhli	
  a	
  implementovali	
  nové	
  GUI	
  s	
  novými	
  funkciami	
  a	
  vzhaldom.	
  Doplnili	
  
možnosť	
  pridávania	
  nových	
  hráčov,	
  sledovania	
  logov	
  a	
  možnosť	
  ich	
  konkrétneho	
  
výberu	
  zo	
  7	
  kategórií	
  (7	
  typov	
  logovania).	
  
Implementovali	
  anotovací	
  tab	
  do	
  GUI.	
  
Vytvorili	
  tretí	
  tab	
  v	
  GUI	
  na	
  prenos	
  dát	
  sveta	
  z	
  Jim	
  do	
  testovacieho	
  frameworku. 
Daný	
  tab	
  zahŕňa	
  2	
  podtaby,	
  v	
  ktorých	
  je	
  možné	
  sledovať	
  loptu	
  alebo	
  iného	
  hráča	
  
z	
  pohľadu	
  agenta.	
  

Ďalšie	
  práce	
  
Pomocou	
  vykonanej	
  analýzy	
  hodnôt	
  z	
  akcelerometra	
  a	
  gyroskopu	
  rozoznali	
  
hodnoty,	
  ktoré	
  je	
  nutné	
  sledovať	
  pri	
  navrhovaní	
  pohybov	
  robota,	
  aby	
  sa	
  
minimalizovali	
  pády.	
  Do	
  budúcna	
  sa	
  to	
  dá	
  využiť	
  ako	
  pomôcka	
  pri	
  tvorení	
  
pohybov,	
  ale	
  aj	
  ako	
  navigácia	
  pri	
  adaptabilnej	
  chôdzi.	
  

Práca	
  na	
  vytvorení	
  viacerých	
  plánovačov.	
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2.1.2  Návrh

Reprezentácia údajov

Na základe uvedených požiadaviek sme  sa  rozhodli  ukladať anotácie  k pohybom v samostatných 
súboroch typu XML. Takto dostupné anotácie je možné pomerne jednoducho spracovávať a meniť tak 
človekom ako i strojom. V prípade potreby je možné takúto reprezentáciu anotácie vložiť priamo do 
XML súboru pohybu. V tabuľke 16 sú popísané všetky podstatné atribúty anotácie.

Proces automatizácie vytvárania anotácie

Napriek tomu, že človek musí  vyplniť niektoré logické atribúty anotácie (typ  pohybu,  poznámka),  
väčšina je spracovateľná automaticky a naopak, pre človeka je náročné takého hodnoty zisťovať (napr. 
priemerné  otočenie  hráča  počas  pohybu).  Preto  navrhujeme  nasledovný  spôsob  automatizácie 
vytvárania anotácie (Obrázok 36) zložený z 3 krokov:

 1  Zbieranie údajov:

 1.1 Framework vie na základe monitorovania servera presné údaje o stave ihriska (kde je 
hráč, ako je otočený a pod).

 1.2 Hráč plánuje svoje  pohyby,  preto vie  presne povedať,  kedy začal  a  kedy skončil  
vykonávanie akého pohybu.

 2 Vyhodnocovanie  údajov: Framework  takéto  informácie  z  oboch  zdrojov  dokáže  spájať  v 
zmysle zisťovania  vlastností jednotlivých pohybov a exportovať na základe nich súbory s 
XML anotáciou pohybu (priemerné hodnoty pre každý použitý pohyb).

 3 Spracovanie  anotácie: Hráč  dokáže  takto  vytvorenú  XML  anotáciu  využiť  pri  plánovaní 
pohybov.
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Obrázok 36: Proces spracovania údajov


