Pozicia lopty, videnie lopty hracom

Délezité triedy pri uréovani pozicie lopty:

DynamicObject.java - trieda slUZiaca na opis polohy a rychlosti objektov pohybujucich sa v priestore —
lopta

WorldModel.java -opisuje stav sveta, teda ostatnych hracov, lopty,( objektov, ktorych agent vidi),
odhaduje ich pozicie na zaklade odhadnutej rychlosti

ParsedData - Trieda obsahuje data, ktoré boli ziskané z prijatej spravy od servera. Su to data z
receptorov (zrak, sluch, sila pésobiaca na nohy), a tiez data opisujlice aktudlnu situdciu na ihrisku.

Metdda pre vypocitanie vzdialenosti medzi loptou a hrd¢om (pozicia lopty, ktoru berie v Uvahu je
nastavend vo WorldModel.

public double getDistanceFromBall() {
if(this.worldModel.getBall() == null) {

return 9;
}
else
return DistanceHelper.computeDistanceBetweenObjects (worldModel.getBall().getPosition(), this.getPosition());
¥
Obrazok 1: Metdda pre vypocitanie vzdialenosti medzi loptou a hracom
7
Graf dat

Graf dat predstavuje informacie, ktoré dokaze agent o svete ziskat. Informacie st na roznych
data, ktoré agent dostdva zo snimacov. V grafe su to uzly, do ktorych nevchadza Ziadna hrana. Model
grafu dat je zobrazeny na obrazku 1.

V grafe modzeme vidiet ako prebieha videnie lopty hracom. Od pociatoéného videnia, kde ziska Agent
poziciu lopty, nasledne urci polohu lopty na ihrisku. A podla tejto polohy, dalej vyhodnoti rézne iné
situacie ako, kto ma loptu? (druhy tim, nas tim), ako daleko je dany Agent od lopty, Ci je pri nej najblizsie
a podobne. Nasledne podla tychto informacii urci hernud situaciu a podla nej taktiku, ktora sa vykona.

Okrem toho berie do Uvahy aj historiu zmien polohy lopty v zavislosti od ¢asu, ktora mu slizi
pri predikcii polohy lopty.
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Obrdzok 2: Graf dat




Situacie v zavislosti od polohy lopty

~ # skfiitjim.decisionsituation
[%} BallAndMeSameQuadrantOurHalf java
[%4 BallAndMeSameQuadrantTheirHalf java
[2} BallAtLeftjava
[24 BallAtMid java
[2} BallAtRightjava
[%4 BallCloseToMe java
[2} BallFarFromMe.java
[24 BalllsOQurs.java
[2} BalllsTheirs java
[%4 BallNearestToMe.java
[%} BallOnGoal java
[%4 EnemylnFrontOfMe.java
[2} FarFromEnemyGoal java
[%4 FightForBall.java
[2} MostEnemylnLeftjava
[%4 MostEnemylnMid.java
[2} MostEnemylnRight.java
[%4 NoEnemy.java
[2} NoOneHasBall.java
[# Situation.java
[% SituationListjava
[% SituationManager.java

Obrdzok 3: Situdcie, ktoré mézu nastat

public class NoOneHasBall extends Situation {
private AgentModel agentModel = AgentModel.getInstance();

= /4:-1::
* Situations when no team has ball posession
* @return boolean - true if no team has ball posession
*/
B @override
public boolean checkSituation() {
if (this.agentModel.getDistanceNereastToBall(WorldModel.getInstance()
.getTeamPlayers()) »= Situation.EDGE_DISTANCE_FROM_BALL
&8& this.agentModel.getDistanceNereastToBall(WorldModel
.getInstance().getOpponentPlayers()) »= Situation.EDGE_DISTANCE_FROM_BALL
&& agentModel.getDistanceFromBall() »>= Situation.EDGE_DISTANCE_FROM_BALL) {
return true;

}

return false;

Obrdzok 4: Ukdzka kodu pre skontrolovanie situdcie, kedy nikto nemd loptu



