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Zawody robotow - historia

1. Federacja FIRA ( )
- 1995 - pierwszy turniej Micro-Robot World Cup Soccer — KAIST, Korea

- 1996 — zatozenie FIRA (Federation of International Robot-soccer Association), turniej MiroSot (KAIST, Korea)

- 1997 — MiroSot World Tour (Australia, Brazylia, Kanada, Niemcy, Wtochy, Meksyk, Hiszpania, U.K., USA)
- FIRA Cup - 1998 — Paryz, Francja; 1999 — Campinas, Brazylia; 2000 — Rockhampton, Australia;

2001 Pekin, Chiny; 2002 - Seul, Korea; 2003 — Wieden, Austria; 2004 — Busan, Korea; 2005 — Singapuir;
2006 — Dortmund, Niemcy; 2007 — San Francisco, USA; 2008 — Quingdao, Chiny; 2009 - Inchelon, Korea;
2010 - Bangalore, Indie; 2011 — Kaohsiung, Tajwan, 2012-Bristol, UK, 2013-Shah Alam, Malezja,

2014 — Pekin, Chiny ; 2015 — Daejeon, Korea, 2016 — Pekin, Chiny ;

2. RoboCup ( )

Pre-RoboCup-96 - Osaka, Japonia;

1997 — Nagoya, Japonia; 1998 — Paryz, Francja; 1999 — Stockholm, Szwecja; 2000 — Melbourne, Australia;
2001 — Seattle, USA; 2002 — FukuOka, Japonia; 2003 - Paduva, Witochy; 2004 — Lizbona, Portugalia;

2005 — Osaka, Japonia; 2006 — Brema, Niemcy, 2007 — Atlanda, USA; 2008 — Suhozu, Chiny;

2009 — Graz, Austria; 2010 — Singapur; 2011 — Istanbul, Turcja. 2012- Mexico City, Meksyk,

2013 — Eindhoven, Holandia, 2014 — Joao Pessoa, Brazylia, 2015 - Hefei — Chiny, 2016 — Lipsk, Niemcy


http://www.fira.net/
http://www.robocup.org/

Federacja FIRA - kategorie

AndroSot

waga robota do 600g, przekatna do 50cm, zdalne sterowanie, boisko 4x6m, 3 vs 3

HuroSot

dwunozne roboty humanoidalne — do 150cm i do 30kg, boisko 3x4m, 1 robot

MiroSot

roboty 7,5x 7,5x 7,5 cm, 5 vs 5 na boisku 2,2m x 1,8m lub 11 vs 11 na boisku 4m x 2,8m

RoboSot

roboty o przekatnej 20cm bez limitu wysokosci, 3vs3 na boisku 2,6m x 2,2m

SimuroSot

liga symulacyjna — 5 vs 5 lub 11 vs 11 zawodnikow




RoboCup - kategorie

Soccer: pitka nozna robotow, wspotpraca zespotow wieloagentowych i wielorobotowych
- Humanoid — roboty humanoidalne r6znych rozmiarow

(KidSize 30-60cm 3vs3; TeenSize 100-120cm 2vs2; AdultSize 130 i wieksze 1v1)
- Middle Size — roboty o srednicy do 50 cm grajgce ,normalng” pitkg
- Simulation — liga symulacyjna (2D i 3D)
- Small Size — 5vs5 robotéw F180 (15x15x18cm) na boisku 6x4m.

- Standard Platform — 7,4x5,4m, zunifikowane roboty humanoidalne Nao, 3vs3
Rescue — akcje ratunkowe (Robot league/ Simulation league)

@Home — testy uzytecznosci technologii wsparcia zycia codziennego w dziedzinach:

( Human-Robot-Interaction and Cooperation, Adaptive Behaviors, Behavior Integration,

Navigation and Mapping in dynamic environments, Object Manipulation, Ambient Intelligence

Computer Vision and Object Recognition under natural light conditions)

Junior — skierowany do ucznidéw szkét Srednich

Kategorie (Soccer, Dance, Rescue)




SimuroSot Federacji FIRA — przepisy 1/4
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1. Obowigzujgca wersja symulatora — 1.5 4 - x
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2. Przepisy zgodne z Middle League Mirosot o e
3. Pole gry - ==
Czame, bez reflekséw, 220x180cm, | . T/ ool |
Bandy o wysokosci 5¢cm i szerokosci 2,5cm. J' _J:) i\ g ° o
W naroznikach trojkaty 7x7cm zapobiegajgce blokowaniu pitki. 1 ol —
Sprecyzowane sg grubosci, kolory linii i krzywizny tukéw. | ey o
, { F.EJ . . ( -Ts ) N
4. Czas gry T A
Sl N I 4 |

Dwie potowy po 5 minut, 10 minut przerwy miedzy potowami.
Czas przy zmianach i przerwach na zgdanie.

Dwie 2-minutowe przerwy na zgdanie w ciggu meczu dla kazdej z druzyn

5. Przerwy w grze — nastepujg gdy:
Padt gol lub zostat popetniony faul
Sedzia odgwizdat rzut karny, rzut wolny, rzut bramkowy lub wolng pitke.

Nastgpit btgd symulatora lub sprzetu

6. Robot w strefie bramkowej jest uwazany za bramkarza
7. Przed poczatkiem gry losowana jest druzyna rozpoczynajgca, majgca mozliwosc

wyboru koloréw markerow



SimuroSot, przepisy

8. Poczatek potowy

Druzyna rozpoczynajgca przed rozpoczeciem potowy ustawia swoje roboty dowolnie
na swojej potowie boiska oraz w kole. Druzyna przeciwna ustawia roboty na swojej
potowie z wytgczeniem kota srodkowego. W drugiej potowe meczu druzyny
zamieniajg sie stronami. Po zmianie potow oraz po strzeleniu gola gra wznawiana

jest od Srodka. Nalezy rozpoczg¢ podaniem na wiasng potowe.

9. Sedzia

Dopilnowuje przestrzegania regut gry.

Moze zatrzymac gre z uwzglednieniem zasad i sytuacji zaistniatej na boisku i wokot niego.

10. Punktacja

Bramka zostaje zdobyta gdy cata pitka przekroczy linie bramkowg. W wypadku remisu po 2 potowie nastepuje 5 minut
przerwy i 3 minutowa dogrywka na zasadzie ztotej bramki. Jesli w ciggu 5 minut nie padnie gol nastepujg rzuty karne.
Kazda druzyna wykonuje po 3 rzuty karne. Po gwizdu sedziego bramkarz moze opusci¢ pole bramkowe. Rzut karny jest wykonany

jesli pitka opusci pole karne, lub minie 30 sekund od gwizdka sedziego.

11. Faule powodujgce rzut karny (penalty kick)

Obrona wiecej niz jednym robotem w polu bramkowym.
(wiecej niz 50% robota w polu karnym)

Obrona wiecej niz trzema robotami w polu karnym. (50% j.w.)

12. Pozycja pitki i robotéw w czasie rzutu karnego

jak na rysunku, szczegdtowo w przepisach.



SimuroSot, przepisy
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13. Przewinienia skutkujgce rzutem wolnym (free kick)

Kolizja z robotem przeciwnika wptywajgca na gre lub moggca uszkodzi¢ robota przeciwnika

Dopuszcza sie przepychanie pitki i robota przeciwnika wstecz w wypadku gdy robot przeciwnika ma ciggty kontakt z pitkg.

14. Pozycja robotow i pitki podczas rzutu wolnego

Druzyna atakujgca dowolnie.
Druzyna bronigca — jak na rysunku, szczegoty w przepisach.
Gra rozpoczyna sie po gwizdku w normalnym trybie.

Dopuszczalny strzat lub drybling.

15. Wolna pitka (free ball)

Gdy przez 10 sekund wystgpi zakleszczenie poza polem bramkowym.

Pitka zostaje umieszczona na miejscu ,FB” w odpowiedniej ¢wiartce.
Po jednym robocie z kazdej druzyny umieszczane jest w odlegtosci 25 cm od pitki.
Pozostate roboty ustawiane sg dowolnie, poza ¢wiartkg w ktérej wykonywana jest wolna pitka.

Druzyna bronigca pierwsza rozstawia swoje roboty.




SimuroSot, przepisy 4/4

16. Wybicie od bramki (tzw. ,pigtka”) (goal kick)

Atakowanie wiecej niz jednym robotem w polu bramkowym.

Robot atakujgcy przepycha lub blokuje bramkarza co ma wptyw na przebieg gry.
Robot atakujgcy wpycha bramkarza do bramki gdy pitka jest pomiedzy.

Robot atakujgcy przepycha bramkarza ,za pomocg pitki” utrudniajgc obrone bramki.

W polu bramkowym nastepuje zakleszczenie przez min. 10 sekund.

Kontakt z bramkarzem nie uniemozliwiajgcy mu blokowania bramki, nie jest przewinieniem.
Jest dozwolone przepychanie bramkarza w polu bramkowym, jesli pitka jest miedzy robotami, Faul, wybicie od bramki
jednak niedozwolone jest wpychanie robota do bramki, ani wypychanie z pola bramkowego.

O wszystkich sytuacjach spornych decyduje sedzia.

17. Pozycja robotow i pitki dla wybicia od bramki

Jedynie bramkarz moze znajdowac sie w polu bramkowym. Pitka mozna znajdowac sie w dowolnym miejscu pola bramkowego.
Pozostate roboty druzyny wybijajgcej powinny znalez¢ sie poza polem bramkowym tak jak na rysunku.

Roboty przeciwnika powinny znalez¢ sie na wtasnej potowie boiska.

Sytuacja dozwolona



Symulator Robot Soccer

—

1. The Robot Soccer Simulator, Middle League (5 vs 5), wersja 1.5. - RSS Development Tear

Symulator robotéw ,Yujin Robots”. Do pobrania ze strony: http://www.fira.net/?mid=simurosot

Napisany w srodowisku (Adobe) Macromedia Director i jezyku Lingo.

2. Dokumentacja

4y RobotSoccer

file://IC:/Program Files (x86)/Robot Soccer v1.5a/SoccerHelp.htm & SThATEGIES
.. . ‘ 7 Free Ball
3. Minimalne wymagania sprzetowe Pace
Free Kick
ZS?KZ’E“ Il 600 MHz —
ram ! . ; Blue Ball
Grafika TNT2 3d, 32 MB ram & -'::f:
24x CD-ROM '
Rozdzielczos¢ ekranu: of 800 x 600
16 bitowa karta dzwiekowa : mE om0
Microsoft Windows 98 SCORE ©
Direct X 8.0
10 MB miejsca na dysku twardym gnmuscuni
NEW GAME
4. Instalacja @uar

Zalecana instalacja na dysku C:
Utworzy katalog C:\Strategy\ (niezbedne prawa administratora). Language for non-Unicode programs

Konieczna zmiana ustawien regionalnych znakéw na English(US) This setting (system locale) controls the language used when displaying
text in programs that do not support Unicode,

(WIN 7: Control Panel -> Region and Languages -> Administratives)
Current language for non-Unicode prograrms:

English (United States)

| % Change system locale...



http://www.adobe.com/support/director/lingo.html

Robot Soccer — interfejs uzytkownika 1

Pozycje robotow na boisku mozna ustawiaC za pomocg kursora myszy.

Obrét robota — za pomoca klawiszy strzatek.

0 RobotSoccer

& STRATEGIES
Free Ball
Place Kick
Penalty
Free Kick
Goal Kick
Yellow Ball
Blue Ball

& START
Reieree:

TIME 0:00
SCORE ©

& TIME/SCORE

Dostep do pliku pomocy
w wersji .html

tadowanie strategii dla
obydwu zespotow

Faule i posiadanie pitki
- dla sedziego

Rozpoczecie/wznowienie gry I

Aktualny czas i wynik meczu I

Zmiana wyniku i czasu rozgrywki
przez sedziego

Reset ustawien i rozpoczecie
nowej rozgryweki




Robot Soccer, interfejs: strategie, czas, wynik

0. . . | . P
Nazwy plikow zawierajgcych e SViever
Strategie obydwu druzyn S &% STRATEGIES
- ""Robot Coordingtes are in inches. For centimetres multiply by 2 647
C'\Strategy\blue b1 co::\:lina'tes ba:.pos.x = 90 4616 b .po:y :1422002 E;‘rmy.z = .90 0000 rm na“
C\Strategy\ye"ow b2 coordingtes b2.pos.x = §2.0921 b2.pos.y = 229046 b2.rot.z = -180.0000 J
. b3 coordingtes b3.pos.o = 81,2890 b3 poz.y = 604876 b3not.z = -180.0000
Nazwa bez rozszerzenia b4 coordinates bd.pos.x = 619525 bépas.y = 23.1527 béret.z = -180.0000 HHEE mn.

b coordingtes bS.pos. = 61,4469 b .poz.y = 603599 bSonot.z = -180.0000
w1 coordingtes w1pos.x = 10L66E3 y1.pos.w = 422077 wi.ret.z = 00,0000

w2 coordingtes w2.pos.c = 199180 2 pos.y = 602647 wloret.z = 0.0000 'a.a““
w3 coordingtes w3pos. = 19.7433 v3pos.y = 229043 wioret.z = 0.0000

wd coordingtes wepos. = 304618 ydpos.y = 603031 wdrot.z = 0.0000 cﬂ

i coordingtes wh.pos.c = 308876 ywSpos.y = 231066 wi.rot.z = 0.0000 rm “I
o 0o ball position coordinates ball x = 13,1898 ball.y = 762413

Wybor jezyka strategii - Goal Kick

(LINGO — text, ub
C++ - dll , Yellow Ball
++ - .dll) R ERERER T
' - Biue Ball

Zatadowanie wybranych & START
powyzej strategii Aktualny czas po Referee:
wprowadzonych modyfikacjach

Podglad wartosci parametréw
w czasie rozgrywki

TIME 0:00 Zmiana aktualnego wyniku in +1Min

Score 0
&5 TIME/SCORE

&l NEW GAME czasu i wyniku rozgrywki.

&5 HELP

Mozliwo$¢ korekcji wartosci & TIME/SCORE

Akceptacja zmian czasu i wyniku
i powr6t do gtéwnego menu



Robot Soccer: przebieg gry, powtorki

e
Po uruchomieniu gry (,START”) Ustawienie kamery

m Podgzanie za pitkg po boisku |

Widok domyslny, z géry na dot I

Wstrzymanie gry I

Przej$cie do menu powtorek | Zatrzymanie gry | powrot

do menu w celu podjecia
decyzji przez sedziego

Widok w kierunku bramki druzyny
niebieskiej / zottej

Widok catego boisko zza bramki
druzyny niebieskiej / zéttej

Sterowanie odtwarzaniem powtorek _ .
Perspektywiczny widok z boku

Przewiniecie do poczatku

; . . Odtwarzanie z normalng szybkos$ci I :
i rozpoczecie odtwarzania aszy 9 Opuszczenie

menu powtorek

[ << [ <<\>- |NORM > [SLOW »[STOP FRAME[«iI[iI>] & EXITREPLAY &5 NOGOAL

Odtwarzanie w
zwolnionym tempie

Przewiniecie 300 klatek wstecz
i rozpoczecie odtwarzania

Odtwarzanie w trybie Anulowanie gola, jesli menu replay
.Klatka po klatce” uruchomione po golu




Robot Soccer — uruchomienie symulacj

—1

1. Wybor strategii dla obydwu zespotéw I

0 RobotSoccer

& STRATEGIES
Free Ball
Place Kick
Penalty
Free Kick
Goal Kick
Yellow Ball
Blue Ball

& STAR

TIME 0:00
SCORE ©

&5 TIME/SCORE
&5 NEW GAME

& HELP

& STRATEGIES

b++

2. Wyboér jezyka oraz
wpisanie nazwy plikéw
zawierajgcych strategie

Yellow C++
3. Wybor ,Place kick” oraz send

druzyny rozpoczynajgcej

4. Poczgtkowe ustawienie robotoéw na boisku.
(mysz i klawisze strzatek)

5. Start rozgrywki I




Programowanie strategii, kodowanie

—
Przyktadowy plik ze strategiami w jezyku Lingo i VC++ 6.0 dostarczony z symulatorem.
Projekt w C++ dla Visual Studio 2008 umieszczony na stronie przedmiotu. ( )
Najwazniejsze pliki i skladowe projektu / strategii:
- Strategy.h- deklaracja zmiennych, struktur i gtdbwnych funkcji uzywanych w rozgrywce
- Strategy.cpp — definicja funkcji gltdbwnych oraz dodatkowych
& Strategy2008 - Microsoft Visual Studio | = El_ &
' L - — . — - —_— - ey . M . A -
File Edit View Project Build Debug Tools Test Window Help
A=A B AW WENE: - - B-E | b Debug * Win32 - | 2 :
E %k a [EE|S 2 10385 R0
Solution Explorer - Strategy ~ 1 X Strategy.cpp’ Strategy.h - X E
: @
2| Ea (Global Scope) - JIIE
[ Solution 'Strategy2008' (1 projeci (2
: g m
= 33 Strategy . J—]typedef struct s
| % Header Files : g
[1:]
] StdAfch Robot home [PLAYERS PER SIDE]: ﬁ;
L Strategy.h OpponentRobot opponent [PLAYERS PER SIDE]; g
'—JRESDU"E_F'|E5 Ball currentBall, lastBall, predictedBall: S_
f—}'SUU'CEFHES Bounds fieldBounds, goalBounds; 3
¢ StdAfe.cpp long gameState; =
G+ Strategy.cpp long whosBall:
i || ReadMe bt void *userData;
F} Environment;
typedef wvoid (*MyStrategyProc) (Environment#); =
/% MUST BE IMPLEMENTED #*/
extern "C" STRATEGY_API void Create ( Environment *env }; // impleme:
§ extern "C" STRATEGY API void Strategy [ Environment *env );
4l L b extern "C" STRATEGY API void Destrov ( Environment *enwv }; // implems ™
g Soluti.. [FClass ... [FPrope.. ||| < | ] | :
Output 3 X
Show output from: Debug - @ | B | S| &
'RobotSoccer_exe': Loaded 'C:\Program Files (x8€)%Robot Soccer vl.5a“\RobotSoccer.exe', Binary was not built with &
'RobotSoccer_exe': Loaded 'C:\Windows'\SysWOWE4\ntdll 411" |_|
'RobotSoccer.exe’: Loaded 'C:i\Windows\SysWOWec4\kernel3z.dll' T
'RobotSoccer.exe': Loaded 'C:\Windows\SysWOW&4\EernelBase.dll' -
4| ] | +
| & Code Definition Window 33 Call Browser | =) Output |
Ready Ln39 Col 29 Ch 29 INS



http://tempus.metal.agh.edu.pl/~opal/sysra/

Programowanie strateqii, utatwienia

—
Strategy Property Pages l B \
W UStaWI en IaCh I I n ke ra' Configuration: | Active{Debug) v] Platform: [Active(Win32) '] [ Configuration Manager... ]
. Commeon Properties C:\Strategy\yellow\Team2.dll |z|
= katalog docelowy Strategll Configuration Properties Show Progress Mot Set
General Version
- nazwa strategii Team2.dll Ejlcﬂfging Enzble Incremental Linking Yes (/INCREMENTAL)

Suppress Startup Banner  Yes (fNOLOGO)

Linker Ignore Import Library Mo
Cepepl Register Qutput Mo
Inqu X Per-user Redirection Me
MEHIFESFFIIE Additional Library Director
Debugging Link Library Dependencies Yes
ystem Use Library Dependency In No
Optimization -
Embedded IDL Use UNICODE Response Fil Yes
Advanced

Cornrand Line
Manifest Tool
¥ML Document Generator
Browse Information
Build Events
Custom Build Step Output File

Override the default output file name.  [fOUT:[file])

Apply

W ustawieniach kompilatora: ———_ e

Configuration: | Active{Debug) v] Platform: | Active{Win32) V] l Configuration Manager... ]
- aplikacje RobotSoccer.exe do testéw Commen Properties lecela e
Configuration Properties [L0C3| Windows Debugger v]
General
DE’hUQQiﬂg Command C:\Program Files (x86)\Robot Soccer vl.5a\RebotSoccer.exe
E'!Ckﬂ‘ Command Arguments
nier ‘Working Directory
Manifest Tool Attach N
XML Document Generator ac °
Debugger Type Auto

Browse Information -
Envirenment

Build Events
Customn Build Step Merge Environment Yes
5QL Debugging No
Command
The debug command to execute.
]




Kodowanie strategii, plik nagtowkowy, zmienne

Wspé’frzedne boiska (zawierajg warto$¢ jednego parametru x lub y)

FTOP wspétrzedna ,y” gérnej bandy boiska

FBOT wspotrzedna ,y” dolnej bandy boiska womet

FRIGHTX  wspotrzedna ,x” prawej bandy boiska const
cConst

FLEFTX wspotrzedna , X’ lewej bandy boiska const

GTOPY wspotrzedna ,y” gérnego poczatku bramki (dla obydwu bramek) ZE::E

GBOTY wspotrzedna ,y” dolnego konca bramki (dla obydwu bramek) const

GRIGHT wspotrzedna X’ prawego konca prawej bramki

GLEFT wspotrzedna X’ lewego konca lewej bramki

Stan gry: zmienna ,GameState”

1 = Free ball

2 = Place kick(Kickoff)

3 = Penatly kick
4 = Free kick
5 = Goal kick

Posiadanie pl’fkl zmienna ,WhosBall”

0 = Anyones ball
1 = Blue ball
2 = Yellow ball

double
double
double
double
double
double
double
double

—1

FICE = T77.2382;
FBCT = &.3730;
GTCPY = 45.6301;
GBOTY = 33.89320;
GRIGHT = 97.3632;

GLEFT 2.8748;
FRIGHTX = 93.4259;
FLEFTX = &.8118;

Wszystkie wartosci w calach, w centymetrach * 2,54

Rozmiary boiska: 220cm x 180cm
to jest: 86,6 inx71in



Kodowanie strategii, plik nagtowkowy,

typedef struct {

double X, vy, z;
} Vector3D;

typedef struct {
long left, right, top, bottom;
} Bounds;

typedef struct {

Vector3D pos;

double rotation;

double velocityLeft, velocityRight;
} Robot;

typedef struct {
Vector3D pos;
double rotation;

} OpponentRobot;

typedef struct {
Vector3D pos;
} Ball;

typedef struct {

wektor potozenia

struktura opisujgca ograniczenia prostokata

robot wiasny
pozycja
kat obrotu
predkos¢ lewego, prawego kota

robot druzyny przeciwnej

pozycja
kat obrotu

pitka

pozycja

Srodowisko gry

struktury

Robot home[PLAYERS PER_SIDE];
OpponentRobot opponent[PLAYERS PER_SIDE];
Ball currentBall, lastBall, predictedBall;

Bounds fieldBounds, goalBounds;

long gameState;

long whosBall;

void *userData,;

} Environment;

roboty druzyny wtasnej

roboty druzyny przeciwnika

potozenie pitki, aktualne, ostatnie, przewidywane
wymiary (wspotrzedne) boiska, bramki

stan gry

posiadanie pifki

dane wiasne uzytkownika



Roboty, podziat na role, dostep do zmiennych

Druzyna niebieska, zofta
BO, YO - bramkarz

Parametry potozenia robotow:

B1, Y1 — pierwszy obronca
&env->home[0]->pos.x — wspotrzedna X
bramkarza druzyny wiasnej

B2, Y2 — drugi obronca &env->opponent[2]->pos.y — wspotrzedna Y
drugiego obroncy druzyny przeciwne;j

&env->home[4]->rotation — kgt obrotu
drugiego napastnika druzyny
wiasnej

B3, Y3 — pierwszy napastnik

B4, Y4 — drugi napastnik

NSENEB\E\

B void MoonAttack ( Robot *robot, Environment *env )

{

{

{

PredictBall [ env }:
Position(robot, env->predictedBall.pos.x, env->predictedBall.pos.y):

E void MoonFollowCpponent ( Robot *robot, OpponentRobot *opponent )

Pozition (robot, opponent->pos.X, opponent->pos.vy) !

F void Velocity ([ Robot *robot, int wl, int vr )

robot->velocitylLeft = wl;
robot->velocityRight = vr;



Kodowanie strategii, plik Strategy.cpp

Gtéwna metoda strategii — 60 razy na sekunde
extern "C" STRATEGY_API void Strategy ( Environment *env )

Metody tworzgce i usuwajgce zmienne srodowiskowe uzytkownika

extern "C" STRATEGY_API void Create ( Environment *env )
extern "C" STRATEGY_API void Destroy ( Environment *env )

Metoda systemowa
BOOL APIENTRY DIIMain ( HANDLE hModule, DWORD ul_reason_for_call, LPVOID IpReserved)

Metody sktadowe strategii:

void PredictBall ( Environment *env );

void Goaliel ( Robot *robot, Environment *env );

void NearBound2 ( Robot *robot, double vl, double vr, Environment *env );
void Attack2 ( Robot *robot, Environment *env );

void Defend ( Robot *robot, Environment *env, double low, double high);

Strzat na bramke
void MoonAttack (Robot *robot, Environment *env );

Podazanie za przeciwnikiem
void MoonFollowOpponent ( Robot *robot, OpponentRobot *opponent );

Metody podstawowe:

void Velocity ( Robot *robot, int vl, int vr); - ustawienie predkosci na obydwa kota
void Angle ( Robot *robot, int desired_angle); - ustawienie robota pod danym kgtem
void Position( Robot *robot, double x, double y ); - przemieszczenie robota do danej pozycji
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Gtowna idea:

Podja¢ decyzje o wyborze strategii na podstawie zmiennych ze srodowiska

- gameState — stanu gry
- whichBall — stanu posiadania pitki

- environment — informacji o potozeniu robotéw wtasnych, przeciwnika oraz pitki

Realizacja za pomocg istniejgcych metod podstawowych

extern "C" STRATEGY_API void Strategy ( Environment *env ) {

switch (env->gameState) {

void Position( Robot *robot, double x, double y ) {

Velocity(robot, Vi, vr);

}

void Velocity ( Robot *robot, int vl, int vr ) {
robot->velocityLeft = vl;
robot->velocityRight = vr;

}
Cel pracy na laboratorium:

- implementacja wiasnych wersiji istniejgcych metod podstawowych

- implementacja nowych metod takich jak.:

- dojazd do punktu po innej trajektorii

- omijanie przeszkod

- wybor lepszego strzelca

- inteligentne blokowanie strzatu, podania

- strzat na bramke

- rozbicie strategii ataku/obrony na podstrategie

Procedura testow:

Zakodowacé wtasng strategie

Przebudowac projekt (utworzy¢ .dll)

Wkopiowaé do katalogu strategii (lub konf. opciji)
Wczyta¢ w symulatorze

TestowaC w rozgrywce ze strategig

- podstawowg

- witasng

- kolegi

case 0:
/I default
MoonFollowOpponent ( &env->home [1], &env->opponent [2] );
MoonFollowOpponent ( &env->home [2], &env->opponent [3] );
MoonFollowOpponent ( &env->home [3], &env->opponent [4] );
MoonAttack ( &env->home [4], env );
Goaliel ( &env->home [0], env );break;
case FREE_BALL:
/I Follow opponent guy
MoonFollowOpponent ( &env->home [1], &env->opponent [2] );
MoonFollowOpponent ( &env->home [2], &env->opponent [3]);
MoonFollowOpponent ( &env->home [3], &env->opponent [4] );
/I attack
MoonAttack ( &env->home [4], env );
/I Goal keeper
Goaliel ( &env->home [0], env );break;
case PLACE_KICK:
MoonAttack ( &env->home [2], env );break;
case PENALTY_KICK:
switch (env->whosBall) {
case ANYONES BALL:
MoonAttack ( &env->home [1], env );break;
case BLUE_BALL:
MoonAttack ( &env->home [4], env );break;
case YELLOW_BALL:
MoonAttack ( &env->home [0], env );break;
} break;
case FREE_KICK:
MoonAttack ( &env->home [0], env ); break;
case GOAL_KICK:
MoonAttack ( &env->home [0], env );break;
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Obronica
blok. dalszy

«Kierunek ruchu piki

*Potozenie pitki (potowa)

«Aktualny wynik meczu

*Potozenie robotow wzgl. pitki
«Potencjalna mozliwos¢ wykonania akcji

Cel: Na podstawie warunkow chwilowych
wybrac najlepsza strategie chwilowa w
aktualnym momencie rozgrywki
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Cel: Na podstawie potozenia wszystkich
robotdw oraz pitki optymalnie
przyporzadkowacé role podstawowe z
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«Podajacy

«Dobijajacy

Cel: Realizacja zadania podstawowego
w danych warunkach Srodowiska
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blokujacy blizszy Dobitka

Obronica
blok. dalszy

«Kierunek ruchu piki

*Potozenie pitki (potowa)

«Aktualny wynik meczu

*Potozenie robotow wzgl. pitki
«Potencjalna mozliwos¢ wykonania akcji

Cel: Na podstawie warunkow chwilowych
wybrac najlepsza strategie chwilowa w
aktualnym momencie rozgrywki

'\Strategii
*Strzat + asysta
*Blokada + podanie
*Blokada + wybicie
*Krycie indywidualne

Cel: Na podstawie potg
robotdow oraz pitki optym

Etap nr 1:

POZIOM WYBORU STRATEGII CHWILOWYCH:

Jakie parametry zadecydujg o wyborze strategii chwilowej ?
(np: kierunek ruchu pitki, potowa na ktorej jest pitka)
Utworzenie metod zwracajgcych boolean lub enum/int

boolean pilka_na_polowie_przeciwnika ( Environment *env ) {
if (env->currentBall.pos.x > (FRIGHT+FLEFT)/2)
return true;
else
return false;

}

int kierunek_ruchu_pilki ( Environment *env ) {
double dx = env->currentBall.pos.x — env->lastBall.pos.x;
if (dx < 1) return -1;
if (dx > 1) return 1;
return O;

}

przyporzadkowac role podstawowe z Cel: Realizacja zadania podstawowego

danej strategii chwilowe]
wlasnej druzyny

dla 5 robotow w danych warunkach Srodowiska
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Etap nr 2:

POZIOM DEFINICJI STRATEGII CHWILOWYCH:

Utworzenie strategii chwilowych (czyli podziatu rél dla

wszystkich robotéw wlasnych) oraz pomocniczych funkc;ji
decyzyjnych dla wszystkich mozliwych sytuacji ™

void atak_dynamiczny ( Environment *env ) {
Bramkarz(&env->home [0]);
ObroncaAktywny(&env->home [1]);
ObroncaPasywny(&env->home [2]); m
Strzelec_czy pomocnik(&env->home [3],&env->home [4]);

void Strzelec_czy pomocnik ( Robot *rob1, Robot *rob2) { n
if (&rob1->position.x > &rob2->position.x) {
Strzelec(&robl);
Pomocnik(&rob2);
telse{
Strzelec(&rob2);
Pomocnik(&robl);

Strategie chwilowe Role podstawowe

*Bramkarz

«Kierunek ruchu piki *Blokada + podanie +Obrorica pasywny
*Polozenie pitki (polowa) Blokada + wybicie «Obronica blokujacy blizszy
=Aktualny wynik meczu «Krycie indywidualne «Atakujacy
*Polozenie robotow wzgl. pitki «Podajacy
«Patencjalna mozliwosé wykonania akcji «Dobijajacy
.- Cel: Na podstawie potozenia wszystkich .
_ ) robotdw oraz pitki optymalnie
Cel: Na podstawie warunkéw chwilowych przyporzadkowaé role podstawowe z Cel: Realizacja zadania podstawowego
wybrac najlepsza strategie chwilowa w danej strategii chwilowej dla 5 robotow w danych warunkach Srodowiska

aktualnym momencie rozgrywki wiasnej druzyny
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Etap nr 3:

POZIOM DEFINICJI METOD PODSTAWOWYCH:

Implementacja wszystkich rél podstawowych (Bramkarz, Obronca,

Atakujacy, ... ) ha podstawie:

- informacji o Srodowisku

typedef struct {
Robot home[PLAYERS PER_SIDE];
OpponentRobot opponent[PLAYERS _PER_SIDE];
Ball currentBall, lastBall, predictedBall;
Bounds fieldBounds, goalBounds;
long gameState;
long whosBall;
void *userData;

} Environment;

- dostepnych funkcji pomocniczych.

void Velocity ( Robot *robot, int vl, int vr ){
robot->velocityLeft = vI;
robot->velocityRight = vr;

void Position( Robot *robot, double x, double y ) {
... [/ 55 lini kodu
Velocity(robot, vl, vr);

void MoonAttack ( Robot *robot, Environment *env ) {
PredictBall ( env );

Position(robot, env->predictedBall.pos.x, env->predictedBall.pos.y);

}

void MoonFollowOpponent ( Robot *robot, OpponentRobot *opponent ) {
Position(robot, opponent->pos.x, opponent->pos.y);

}

Przyktad (najprostszy bramkarz):
void Bramkarz (Robot * rob, Environment *env ) {
double y_ball = env->currentBall.pos.y;
Position(rob, 10, y_ball);

ATAK

ierunek ruchu pitki
W poprzek

T strate_gla chwuowa

N~ ataku nr3

| Rola podst. nr 8 |

| Rola podst. nr 9 |

Obronca
pasywny

| Role podstawowe

*Bramkarz

+Obrorica pasywny
*Obrofica blokujacy blizszy
«Atakujacy

«Podajacy

«Dobijajacy

Cel: Realizacja zadania podstawowego
w danych warunkach Srodowiska



Najczestszy btad

Traktowanie strategii jako sekwencyjnego zbioru instrukc;ji

Niepoprawnie:

typedef struct {
Robot home[PLAYERS_PER_SIDE];
OpponentRobot opponent[PLAYERS PER_SIDE];
Ball currentBall, lastBall, predictedBall;
Bounds fieldBounds, goalBounds;
long gameState;
long whosBall;
void *userData;
} Environment;

void Velocity ( Robot *robot, int vl, int vr ){
robot->velocitylLeft = vI;
robot->velocityRight = vr;

}

void Position( Robot *robot, double x, double y ) {
... [/ 55 lini kodu
Velocity(robot, vl, vr);

}

void MoonAttack ( Robot *robot, Environment *env ) {
PredictBall ( env );
Position(robot, env->predictedBall.pos.x, env->predictedBall.pos.y);

void doSquare( Robot *robot, double xTopLeft, double yTopLeft) {

Position(robot, xTopLeft, yTopLeft);
Position(robot, xTopLeft, yTopLeft-10);
Position(robot, xTopLeft+10, yTopLeft-10);
Position(robot, xTopLeft+10, yTopLeft);

Poprawnie:

typedef struct {
Robot home[PLAYERS PER_SIDE];
OpponentRobot opponent[PLAYERS PER_SIDE];
Ball currentBall, lastBall, predictedBall;
Bounds fieldBounds, goalBounds;
long gameState;
long whosBall;
void *userData;
} Environment;

public int sqrState = -1;
int dest[4][2] = {{@,0},{0,-10},{10,-10},{10,0} };

.... (jak po lewej stronie)

Bool closeTo(Robot *robot, double xPos, double yPos) {
if ((abs(robot.pos.x-xPos)<1) && (abs(robot.pos.y-yPos)<1))
return true
else return false;

}
void doSquare( Robot *robot, double xTopLeft, double yTopLeft ) {

if (sqrState<0 || sgrState>3)
sgrState=0;

if (closeTo(robot,xTopLeft+dest[sqrState][0], yTopLeft+dest[sqrState][1]) )
sgrState+=1;

else
Position(robot, xTopLeft+dest[sqrState][0], yTopLeft+dest[sqrState][1]);
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—1

WYybor strategii i przydziat rol odbywa sie za kazdym razem (60 razy na sekunde)

Metoda void strategy ( Environment *env) MuUsi zakonczy¢ sie ustawieniem predkosci na
kotach dla wszystkich wlasnych robotow

Trzy-etapowa struktura tworzenia strategii druzyny:

- wybor strategii chwilowej na podstawie warunkéw srodowiska
- przydziat rol w wybranej strategii chwilowe;

- realizacja rol podstawowych

Uwagi:
Uniwersalnos¢ strategii (blue/yellow) — zmienna boolean identyfikujgca druzyne
Predykcja kierunku toru pitki



Literatura, materiaty

FIRA Middle League Simurosot Game Rules (Mar 2006) (http://fira.net/?mid=simurosot)

Robot Soccer Simulator Documentation (file:///C:/Program Files (x86)/Robot Soccer v1.5a/SoccerHelp.htm)


http://www.fira.net/
http://www.robocup.org/

Pytania ?



