Austin Villa Robot Soccer Team

Tim z Texaskej univerzity, ktory sa sutredi na trening, hranie, vSesmerovld chédzu, rozpoznavanie
a ucenie sa farieb atd’. Svojich hracov rozdeluju na dve skupiny a to trénera a hracov.

Tréner — pozoruje hru protivnika, uci sa a dokaze vyprodukovat strategiu.
Hrac — akceptuje trénerove taktiky a vykona ich.

Maju aj dve stratégie. V skratke jedna je takd, Ze jeden tim sa brani a snaZi si udrzat loptu a druhy sa
snazi ju zobrat a dat gdl. Druhd stratégia je, Ze sa timy navzdjom snazia prekonat stperovu obranu
a dat gol.

V Nao lige definuju 4 hlavné problémy videnie, lokalizacia, pohyb a koordindacia. Tieto problémy
popisuju a snazia sa riesit. Vychadzaju z obohacovaného ucenia sa a predpokladaju, Zze robot by mal
byt schopny sa viac naucit zo skdsenosti z redlneho sveta ako z naprogramovania jeho vedomosti.
Obohacované ucenie este obohacuju o rozhodovacie stromy. Agent sa pomocou ich pristupu
rychlejSie uci ako pri beznych volnych uciacich modeloch.

Algoritmus RL-DT (reinforcement learning and decision tree):

RL-DT(RMax, s)
1: A Set of Actions

2: S Set of States

3:8a2 A:visits(s,a) 0

4:loop

5:a argmaxaeAQ(s, a')

6: Execute a, obtain reward r, observe state s’

7: Increment visits(s, a)

8: (PM,Rm, CH) UPDATE-MODEL(S, a, 1, 5, S,A)
9:exp CHECK-PoLICY(Pm,Rwm)

10: if CH then

11: COMPUTE-VALUES(RMax,Pm,Rm, Sm,A, exp)
12: end if

13:s s

14: end loop

Prisli s novym pristupom k lokalizacii hraca na ihrisku. VyuZivaju pri tom Microsoft Kinect RGB-D
Sensor, ¢o je lacné prenosné a rychle rieSenie. Pouzivaju to hlavne na zistenie polohy lopty a robota.
Systém je pre nich lahko nastavitelny a nevyzaduje nové senzory. Jednou z hlavnych uloh je
transformacia pointclodového vystupu z kinect senzora do mapy ihriska. Dal$im klG€ovym doplnkom
je rozpoznanie farieb na ihrisku. Naslednd identifikacia, ktorym smerom sa ma robot vybrat vychadza
zo ziskanych dat, ale aj z detekcie objektov na ihrisku. Robot musi vediet identifikovat druhého robota
a loptu. Napriklad pri detekcii lopty sa snaZia zachytit skupinu oranzovych bodov v uréitej vzdialenosti
od seba. Pri testoch dokazal identifikovat druhého robota na skoro 96%.

Zaujimavostou na zaver je aj ich oblast zaujmu v $tvornohej lige s robotom Sony Aibo. Stvornohi
roboti v podobe psov su obratnejsi a maju odlisSnd skdlu pohybov. Vdaka ich konstrukcii sa nemusi
riesit koordinacia.



