Sférické suradnice a vektory v projekte RoboCup

V pripade simulovaného robotického futbalu sa pouzivaju tzv. Sférické suradnice. Je to system suradnic,
ktory sa sklada z troch komponentov:

e r—vzdialenost
o O —vertikdlny uhol (medziZaY)
o ¢ — horizontalny uhol (medzi X a Y)

Obr. 1: llustrdcia sveta pomocou sférickych suradnic

Ako mozZno vidiet na Obr. 1: llustracia sveta pomocou sférickych suradnic, horizontalny uhol oznaduje
o kolko stupriov sa objekt predomnou nachadza vlavo/vpravo (0 = priamo predo mnou) a vertikalny
uhol urcuje pod akym uhlom je objekt k mojmu perceptoru nakloneny (POZOR ! je to uhol pri objekte
nie pri perceptore — hlave) Dizka usecky od perceptoru k objektu je oznagena ako r — vzdialenost.
Jednotlivé delty potom oznacuju posun objektu voci agentovi v ramci jednotlivych osi.



Sprdvy zo servera o objektoch (hraci, lopta a fixné body) prichadzaju do agenta v sférickych suradniciach.
Pre prevody sférickych suradnic na kartézidnské a naopak sluzi trieda Vector3D. Na zaklade tychto
prevodov je mozné vypoditat relativne stradnice objektov pre systém so zaciatkom na mieste agenta.

private void calculateCartesian() |
¥y = cos{theta) ¥ cos{phi) ¥ r:

{int) {y * 1000.0) J 1000.0;

cos(theta) * sin(phi) * r;

{int) {x * 1000.0) J 1000,0;

sin(theta) * r;

{int) ({=z * 1000.0) J 1000.0;
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Obr. 2: Prevod do kartezidnskych sturadnic

private void calculateSpherical() |
r=3Jrbt{x Y x +y ¥y + 2 ¥ z2);
theta = asin{z / r):
if {r == 0.0}
theta = 0.0;
phi = atanz({y, X7
phi —= PI / 2.04;

phi = Engles.normalize(phi);

theta = Angles.normslize(theta):

Obr. 3: Prevod na sférické suradnice

Trieda Vector3D zarover implementuje operacie spojené s vektormi, ako aj moznost vytvorenia nového
vektora na zaklade kartezianskych alebo sférickych sdradnic. Pre zvoleni moznost je nasledne vykonany
prepocet do druhej sistavy a je vrateny vektor obsahujici komponenty pre obe sustavy.



