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INTRODUCAO

» RoboCup

®» Estrategia de Jogo



OBJETIVO

» Desenvolver prototipo de formacao em times de
futebol de robos, que jogam futebol em um
ambiente simulado de duas dimensoes (2D),
utilizando a robotica baseada em comportamento




OBJETIVO

Objetivos Especificos

» Determinar a area de atuacdo de um agente robo jogador
de futebol atraves do desenvolvimento de classe java
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OBJETIVO

= Determinar a area de atuacao com base na funcao de
um agente robo jogador de futebol

scare: 0:0 shot: 549




OBJETIVO

‘= Desenvolver agentes robos jogadores de futebol com
comportamentos distintos (goleiro, atacante, lateral)

score: 0:0 shot 59




FUNDAMENTACAO TEORICA

=» Campo Potencial
» Arquitetura de Esquemas

» TeamBots Simulator(TBSim)



FUNDAMENTACAO TEORICA

Campo Potencial

» Trajetorias sem obstaculos

» Forca potencial

Magnitute ™/




FUNDAMENTACAO TEORICA

Campo de Atracao




FUNDAMENTACAO TEORICA

Campo de Repulsao
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FUNDAMENTACAO TEORICA

Utilizacao de Campos Potenciais
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FUNDAMENTACAO TEORICA

Arquitetura de Esguemas

Esquema Motor
» Atividade fisica

Esquema Perceptivo
» Ambiente



FUNDAMENTACAO TEORICA

Arquitetura de Esguemas




FUNDAMENTACAO TEORICA

Construcoes de Comportamentos
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FUNDAMENTACAO TEORICA

TBSIm
=» clay
®» abstractrobot




DESENVOLVIMENTO

» Requisitos do Problema a Ser Tratado
®» Classe v_RectangularAttraction v

®» Comportamento Simples

» Comportamento Composto

» Time Formado



DESENVOLVIMENTO

Requisitos do Problema a Ser Tratado

Objetivo

» Definir area de atuacao para o agente rob0 jogador de
futebol



DESENVOLVIMENTO

Requisitos:

=» Criticar parametros




DESENVOLVIMENTO

» Definir extremidades da area de atuacao
» |dentificar ponto de atracao

=» Calcular vetor resultante

» Retornar vetor da atracao




DESENVOLVIMENTO

Classe v_RectangularAttraction v

v HectangularAttraction v
Cfrom clay)

DEBLG - boolean = MNode. DEBLIG
Iﬁ}p:{mai  double = 0.0
pxrmen - double = 0.0
Sepyimai - double = 0.0
Espymen : double = 0.0
erxmax | double = 1 .3096 740
crvimax - double = 0. BY50551
cexmin o double - 1. 309740
covmin - double - 0.6930551
lasttirme : long = 0

Wy Rectangulardttraction v

. raluel)
V7

Nodevec s
(from clayl

B saluel)




DESENVOLVIMENTO

Construtor
24 buhli: v_Ee:tangularAttra:tiun_v{duuhle ptoxinl, double ptovini,
25 double ptoxfim, double ptoyfim,
26 Vecd iml)

®» Parametros

» Criticas
20 public static final double zmax = 1.3096740;
21 public static final double ymax = 0.6980531:]
22 public static final double zmin = -1.3096740;
23 public static final double ymin = -0.6980531;

» Normalizacoes



DESENVOLVIMENTO

Ponto de Atracao

Se (Zmenor <= Xrobo >= Zmaior)

Entcao Comeco

XZponto = =zero
Yponto = =zero
FIHN

Se [(Zmenor > Erobo < Emaior)
Entao Eponto = Xmenor

Se [(Zmenor < Erobo < Emaior)
Entao Eponto = Xroho

Se [(Hmenor < Hrobo > ZEmaior)
Entao Eponto = Xmaior

[(Ymernor <= Yrobo >= ¥Ymaior)

Je [(Ymenor > Yrobo < Ymaior)
Entmo ¥ponto = ¥Tmenor

o2 [(Ymenor < Yrokbo < Ymwaior)
Entao Yponto = Yrobo

Je [(Ywenor <« Yrokbo > Ymwaior)
Entao Yponto = Tmaior



DESENVOLVIMENTO

Implementacao do célculo do ponto de atracéo

108
109
110
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
127
128
129

1f(!{ {((pEmen <= goal =) &é& (pEmal »>= goal =)) ddb
({pymen <= goal . v) &é& (pymai >= goal w1l 1)

<% reglao Ezgquerdo *

if {(({pEmen < goal =) && (pEmal < goal =Z))
la=t_wal  =etx{—pEmai);

<% reglao Direito *7

glze 1f ((pEmen » goal x) &4 (pEmal » goal =)
la=t_wval . =etxz({-pEmen)

<% reglao Centro *®7°

glze 1f ((pEmen <= goal =®x) && (pEmal >= goal =)
la=t_wal =etx({—-goal x);

<% reglao Alto *7

if {({pymen < goal. v) && (pymal < goal . v))
la=t_wval . =etvy(-pymai)l:

<% regiaoc Baixo *-

if {({pymen » goal . v) && (pymal > goal . v))
la=t_wval . =etvy(-pymen) :

<% reglao Centro *®7°

glze 1f ((pymen <= goal. v) && (pymai >= goal vl
la=t_wval =setvy({—goal . v);



DESENVOLVIMENTO

Vetor Resul_tante

130 goal .subflast _wal):

131 lazt_wal = goal;
132 +




DESENVOLVIMENTO

ComportamentoSimples

ControlzystemSs
(from abstractrobot)

init()

£\

CompoartamentoSimples
DEBUG : hoolean = false

Sconfigure()
StakeStep()




DESENVOLVIMENTO

llustracao do ComportamentoSimples

Peam

HodeVec?
S AVOID TEAMMATES
Pesm

HodeVec?
HS MOVE _TO RAREAD

v _StaticleightedSun_va
AS COMPORTAMENTOSIMPLESO

stesring configuration




DESENVOLVIMENTO

if (n_robo == 0) « area E
1
< BEzgquema motor para area retangular
HodeVec?
M5 _HOVE_TO _RAREAD
= ney v_HRHectangularittraction wi(+1.3, +0.001, +1.2%, —-0.001,

< BEamquema motor para evitar parcelros

v_StaticlWeightedSum_va AS COMPORTAMENTOSIMPLESO =
new w_StaticlWeightedSum wal);

AS COMPORTAMENTOSIMPLESO . weight=[0]

AS COMPORTAMENTOSIMPLESO  embedded[ 0]

n.a;
HS AVOID TEAMMATES:

45 COMPORTAMENTOSIMPLESO .weight=s[1] 1.2
A4S COMPORTAMENTOSIMPLESO . embedded[1] HS HOVE_TO RAREAD;
steering_configuration = AS COMPORTAMEHTOSIHPLESO:

glse 1f (n_robo == 2) - Area A

PS5 GLOBAL POS)



DESENVOLVIMENTO

Funcionamento da Classe v_RectangularAttraction_v

3 Bectanqularstaction w



DESENVOLVIMENTO

Operacionalidade




DESENVOLVIMENTO

ComportamentoComposto

ComportamentoCompoaosto
<UOEBUG : boolean = false

Sconfigure)
¥takeStepl)

Y

Contralsystemss
(fram abstractrobot)

Finit()




DESENVOLVIMENTO




DESENVOLVIMENTO

Goleiro

MS MOVE TO RAREAD

MS MOVE TO _BALL

MS MOVE ToO SWEET_SPOT

45 COMPORTAMENTOCOMPOSTON

)3




DESENVOLVIMENTO

Atague e defesa

A5 COMPORTAMENTOCOMEOSTOL

M5 AVOID TEAMMATES

M5 MOYE_TO SWEET_SPOT -
MS_HMOVE_TO _BALL =

MS_MOVE _TO_RAREAL




PROBLEMAS E DIFICULDADES

» |inguagem Java
®» Documentacao TeamBots

» Depuracao



CONCLUSOES

» Desenvolvimento da classe v_RectangularAttraction v

®» Desenvolvimento de classes adicionais de
Comportamentos



EXTENSAO

Desenvolvimento de classe gue implemente repulsao
retangular

Desenvolvimento de novos comportamentos a fim de
facilitar o objetivo, a vitoria do time



Ciencias da Computacao
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