Analyza implementacie rieSenia timu , Tim 17 Zije...“

Zistenie pozicie stavu hracov, ktorych agent vidi

Videny hrac stoji, ak je rozdiel Z siradnice hlavy a Z stiradnice n6h vacsi ako konstanta
STANDING_LIMIT. Inak hrac lezi.

Vyhodnocovanie hernych situacii

Pri braniacich a uUtociacich situdcidch boli pridané aj pocty Utociacich a braniacich hracov. Z polohy
hracov sa urcuje, Ci je braniace muzstvo pod tlakom stpera alebo nie. Vlastnik lopty je hrac s loptou
od neho vzdialenou 1 meter. Hrac je pod tlakom ak je super od neho vzdialeny menej ako 2 metre.

Vytvorenie hernej formacie

Implementacia high skillu pre prejdenie hrac¢ na urcitd poziciu vo formacii.

Zistenie vhodnosti prihravky
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X —hraé, Y — miesto kde ma prihravka skoncit.
IX,91] =1,5x [X,Y|

Ak sa v ¢ervenom vyseku nenachadza super, tak je prihravka vhodna.

Zadefinovanie high skillov

GetUp — hrdc vstane ak lezi na bruchu alebo na chrbte, ak leZi inak tak vstava ako z chrbta. Pri
vstavani z chrbta sa najprv preklapa na brucho.

Localize — ked' hrac nevidi loptu dlhsie ako 5 sekuind, tak sa otdca okolo svojej osi kym ju nenajde.
Walk — najskor sa hrac k lopte nataca a kraca k nej, potom zaujima vhodnu poziciu.
Turn — smerovanie sa na ciel' a zdroven nevzdialenie sa od lopty.

Kick — pri vhodnej pozicii lopty a sprdvnom natoceni na branku. Podla vzdialenosti od lopty sa
rozhoduje, ¢i k nej este pristupit. Podla polohy lopty sa rozhoduje, ktorou nohou vystreli.



Prisposobenie pohybov na zretazenie

High skill sa mozZe nachadzat v jednom zo 4 stavov: initial, executing, finalizing, ended.

Planovanie trajektorie

Trieda TrajectoryPlanner a zoznamy anotdcii ,rotate” a ,, walk” zabezpecuju vyber pohybov veducich
k Zelanému otoceniu a posunutiu sa po trajektorii.

VylepSenie planovaca

Pri vypocte trajektdrii existuju akceptovatelné odchylky. Trieda Obstacles kontroluje prienik
trajektorie s prekazkami, vypocitava bod obchadzania prekazky, kontroluje ¢i sa bod nachadza vnutri
hracieho pola. Trieda Trajectory uchovava a spristupnuje zoznam pohybov tvoriacich trajektoériu. Do
triedy Obstacles bola pridana metdda getRealObstacles(), ktora z instancie triedy WorldModel ziskava
pozicie vSetkych hracov na ihrisku a vracia ich ako zoznam prekazok. Trieda TrajectoryRealTime
ziskava informacie pre vypocet trajektorie priamo z modelu agenta a modelu sveta.

Predikcia lopty

Predikcia pozicie lopty sa pocita priblizne ako predikcia pozicie hraca. Vyratava sa vektor rychlosti,
pomocou ktorého sa pocita poloha hraca/lopty za X sekdnd.

Vytvorenie novych pohybov

Vytvorilo sa otoCenie o 45 stupfiov, pohyb otacania sa okolo lopty, chédza spojena s otacanim, kop
na dialku.

Grafickeé zobrazenie v test frameworku

Do test frameworku bolo pridané grafické zobrazenie hry. V sicasnosti sa zobrazuju data z monitora
pre véetkych agentov a loptu. Dalej sa mozu zobrazit data z modelu sveta jedného alebo vietkych
agentov, ¢o zahfna polohu a rotéciu agenta a polohu lopty.

Kop do lopty
Bol vytvoreny silny priamy kop do lopty. Pozostdva z navaZzenia sa na jednu nohu, prikrocenia k lopte
druhou nohou, kopom prvou nohou a stabilizaciou hraca.

High skill - hranie futbalu

Implementovali sa metddy findTeammates pre ndjdenie ostatnych spoluhracov, nearestToBall pre
urcenie Ci je hrac najblizsie k lopte ¢o vedie k pribliZeniu sa k lopte, secondToBall ak je hrac druhy
najblizsi k lopte.

Zrychlenie a spomalenie chodze

Chodza bola upravena tak, aby zacala miernym prikréenim a zrychlujicou sa chédzou, a koncila
spomalujucou sa chédzou.

Vedenie lopty

Pri tomto pohybe sa hraé snazi zdvihat nohy ¢o najmenej nad zem aby lopta neodskakovala daleko
od agenta. Dalej bol vytvoreny high skill, ktory zabezpeéuje udrzanie lopty stale pred agentom.



