Analyza timu beeStambul

BeeStambul je projektom laboratdria umelej inteligencie a robotiky na
Technickej univerzite v Istambule. Na RoboCup projekte sa zucastiiuju od roku
2009, sutazia od roku 2010 a maju za sebou mnoho uspesnych vytazstiev.

Navrhy

Pre pohyb v koronalnej rovine v prvotnej implementacii pouZzivali model
Fourierového radu. Tato implementacia zahifniala sedem hlavnych pohybov,
Specialne prechodové funkcie a hladky prechod medzi dvoma l'ubovolnymi
pohybmi. Tieto prechody pdsobili ale prili§ vel'ké oneskorenie v reakciach
agenta.

V novom navrhu implementovali statické a dynamické pohyby. Statické boli
postavenie sa hraca alebo hl'adanie lopty, dynamické pohyby sa generovali
dynamicky podla ciel'a hra¢a. Dynamické planovanie je zaloZené na r6znych
typoch chodze, otacok a zarovnani. Parametre optimalizuju pomocou evolucnej
stratégie CMA (Covariance Matrix Adaptation).

Spravanie

V stratégii timu je vrstveny navrh vyberu pohybov, spravania a planovania
(layered motion selection architecture). Tato hierarchia dosiahla vysoku
modularitu a 'ahkd udrzbu. Tim vytvara pohyby a planovanie na vysSej urovni
pomocou pohybov niZ$ich urovni. Priklad na schéme ¢.1.
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Obrazok ¢. 1 Pohyb dribble-to-goal



Timova stratégia a planovanie

Timova stratégia zahfna Styri po sebe iduce procesy pre urcenie ciel'a hraca. Na
zaciatku sa formuluju dve skupiny, Gitoc¢nici a obranari.

Maju tri rozne planovace pre Styri roly. Forward planovac vedie loptu bezohladu
na spoluhracov a vybera medzi akciami vedenia lopty d’'alej alebo kopania na
branu. Planovac brankara sa snazi tvorit prekazku pre protihracov. Finalny
planovac je pouZzivany aj strednymi aj utociacimi hra¢mi, rozdielné je iba
kalkulovanie na zaklade ciel'a. Planovace su aktivované na zaklade pridelenia
roly pre hraca.

Hlavny modul pre timovu stratégiu je na obrazku ¢.2.

Field Knowledge

Y
Voronoi Cell | Group Formation
Construction | Method
v AGENT
Obstacle Current Target
Avoidance with > Position
Potential Fields Calculation

Target Position

Obrazok ¢. 2

PocCet a pomer braniacich a strednych hracov je urceny pomocou skupinového
formulovania na zaklade stavu hry.

Obrancovia a stredné hraci sa polohuju tak, aby tto¢nikov mohli udrziavat ¢im
viac v predu. Na toto pouzivaju vypocet svojich teritdrii, ktoré si chrania. Tieto
teritorie hracov sa moZzu aj prekryvat.

Stredové hrace si rataju svoje teritorium na zaklade polohy lopty a spoluhracov
na ktorych vidia. Obrazok ¢.3. znazorniuje modifikovanie zakladného teritéria
stredného hraca na zaklade jeho spoluhracov.



oA, oA,

oA; s“ s nAs

(a) (b)

.Ag .AQ \\\

Obrazok c. 3

Obrazok ¢. 3 znazornuje zuZenie teritdria hraca A2 na zaklade priesecnikov cez
jeho spoluhracov (A5, A6, A8) a jeho zakladného teritdria.

Svoje teritorium si urcia aj braniaci hraci podobne. Oni si ale vytvaraju svoje
zakladné teritérium na zaklade stredového bodu na linie medzi loptou a stredom
ihriska.

Po vykonanti tychto vypoctov sa hraci posunu na stred svojich teritorii.
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