Karachi Koalas

Karachi tim vznikol v polovici roka 2010 vdaka vedeckej spolupraci medzi technologickou univerzitou
v Sydney (UTS) a institutu biznis administracie, Karachi(IBA). UTS sa pravidelne zlG¢astriuje sutaze
RoboCup uz od roku 2003. V roku 2004 vyhrali sitaz RoboCup v Australii. Karachi Koalas skondil

v prvej desiatke v sutazi RoboCup za rok 2012.

Vyvojové prostredie
e C#/Mono
e TinMan pre komunikaciu zo serverom
e RoboViz na dynamické umiestfiovanie lopty a hracov, pohlad agenta
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Fig. 1.Software Architecture

Ide o moduldrnu architekturu. TinMan sluzi ako rozhranie na RoboCup server rcsserver3d. Poskytuje
abstrakciu aktivatorov(Actuators) a zachytavanie vnemov(Perceptors). AgentModel je zodpovedny za
ovladanie jednotlivych agentov, ich stavov AgentState. Stcastou agentovho modelu je
LocalizationEngine a LocomotionEngine. Celkovu koordinaciu medzi agentmi riadi AgentCollaboration



a vyuziva pritom AgentState a WorldState. Aplikovanim heuristik rozhodne o stratégii. TeamStrategy
ma na starosti vykonanie urcitej stratégie, spravuje formacie hracov a preto poveruje RoleExecution
zmenou roly jednotlivych hrdcov. RoboCup server poskytuje priamu komunikaciu medzi agentmi cez
rozhranie sprav. AgentCollaboration pouziva SimulationContext na prijimanie a zasielanie broadcast
sprav.

Pohyblivost
e Chodza dopredu, dozadu a okolo
e Postavenie sa z chrbta a brucha, hddzanie brankara
e Kopy

Chodza

Pre chddzu bol navrhnuty spdsob inteligentného uéenia sa pohybov kibov. Pohyby kibov boli
modelované furiérovymi radmi. Pri u¢eni sa chddze Nao robota a na optimalizaciu chodze

v simulac¢nom prostredi boli pouZité aj evoluéné algoritmy. Pomocou NaoQi boli pozorovane ohyby
kibov pocas réznych typov chddzi. Zozbierané data pouzili v evoluénych algoritmoch aby nasli
parametre pre furiérové rady. Rovnice, ktoré dostali boli roznych zloZitosti. NajzlozZitejSie mali 96
parametrov. Neskor sa im pocet tychto parametrov podarilo znizit vdaka odhaleniu sdvislosti
pohybov jednotlivych kibov.

Fitnes funkcie evoluénych algoritmov zahrffiali skutocnosti:
e Prejdena vzdialenost robota
e Priamociarost jeho chbédze
e Stabilita robota pozorovana gyroskopom
Pri otacavych pohyboch bol déraz na hfadanie najvacsieho poctu znaciek v zadanom case.

Postavenie sa z brucha, chrbta

Pomocou akcelerometra dokazu rozlisit polohu robota. So sdradnicami x,y,z vedia rozlisit ¢i robot
padol na zem, ¢i lezi na chrbte alebo bruchu. Vzdy ked robot padne na zem zavola funkcie postavenia
sa. Postavenie vyvolava pohyby kibov v zavislosti od stavania z bruchu, z chrbta.

Kopy
Tri typy kopov:

e Bocny kop — pouzivany ako nahravka spoluhracovi
e Uhlovy kop — pre dribling alebo nahrdvka hracovi pred nim, v danom uhle
e Kop dopredu — pre strielanie gélov alebo pasy

Kope sa pravou ako i favou nohou. Vyber zavisi na situacii.

Lokalizacia

Na lokalizaciu hraca pouzivaju znacky. Hra¢ ma vnemové senzory a na zaklade tychto znaciek sa urci
poloha hraca. Vzdy ked' hrac vidi aspon jednu znacku tak vypocita svoju polohu a orientaciu na
ihrisku. Ak je v zabere iba jedna znacka potom predpoveda poziciu pouZitim rovnic a neskor obnovi



poziciu hraca pouzitim priemeru suradnic. Ak nie je v dosahu Ziadna znacka, pohybovymi rovnicami
su zistené priblizné suradnice. Poc¢as chodenia hrac otaca hlavou zo strany na stranu aby vzdy videl

aspon jednu znacku. Ak hraé vidi loptu a je si isty jej poziciou mdze zasielat informacie inym hraéom
¢o loptu nevidia. Vyvinuli aj vizualiza¢ny modul, ktory odhaduje poziciu hraca v poli a jeho pohyb

v grafickom okne na overenie spravnosti implementacie.

Stratégia

Déraz riesenia bol kladeny na lokalizaciu a pohyblivost. Ich stratégia podporuje formacie timov,
prepinanie rol, vyhybani sa nebezpeénych situacii. Viytvorili 4 roly, ktoré hraéi mozu zastavat: brankar,
obranca, zaloznik, uto¢nik. Obrancovia su rozloZeni na pravych a favych. Rola zaloZznika je dynamicka
a mbze sa po splneni urditych podmienok stat Utoénikom. Ostatni hraéi su predvolene zéloznici.

http://karachikoalas.iba.edu.pk/files/karachikoalas_TDP.pdf



