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Robocup 3D Uvod

1. Uvod

V predkladanom dokumente sa nachddzaji dokumenty sdvisiace s riadenim timového projektu
timu €. 11, ktory riesi projekt s ndzvom ,,Robocup 3D*.

V kapitole 2 sa nachddza ponuka na projekt s ndzvom ,,Tvorba testov s vyuZzitim LaTeXu®, ktorad
bola odovzdand v 3. tyZdni zimného semestra.

V kapitole 3 st uvedené plany projektu v poradi, v akom boli vytvorené.

Pridelenie tdloh jednotlivym c¢lenom timu sa nachddza v kapitole 4 . Su tu uvedené role
jednotlivych €lenov timu a taktiez kratkodobé dlohy .

V kapitole 5 su vSetky zapisy zo stretnuti v chronologickom poradi.
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Robocup 3D Ponuka

2. Ponuka

Ponuka na tému ,,Tvorba testov s vyuzitim LaTeXu* sa nachddza v prilohe A v nezmenenom
stave, tak ako bola odovzdana v druhom tyZdni zimného semestra.
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Robocup 3D Plany projektu

3. Plany projektu

Cielom tejto kapitoly je zachytit’ ¢asovy aspekt riadenia projektu. Nachddzaji sa tu Casové
harmonogramy a plany, ktoré sme definovali pocas prace na projekte.

3.1 Hruby plan na zimny semester

Tento plan bol vytvoreny v tretom tyzdni semestra (9.10.2007).

Obdobie Popis ¢innosti
1.tyzden Vytvorenie timu
24.9.-26.9. Vyber témy
24.9.-28.9. Vytvorenie ponuky
24.9.-30.9. (Odovzdava sa 1.10 do 15:00/16:00)
2.tyzden Vytvorenie webovej stranky
1.10. = 7.10.
3.tyzden Oboznamenie sa zo zadanim
8.10. - 10.10. Analyza existujicich timov
10.10 = 17.10.
4.tyzden Instaldcia podpornych prostriedkov
17.10. - 24.10. (dotproject)
Analyza niektorych rieSeni timov
Instalacia a rozbehanie vSetkych stucasti
robocupu
5.tyzden Specifikécia poziadaviek
24.10. - 31.10.
6.tyzden Navrh rieSenia
31.10. - 7.11.
7.tyzden Vytvorit’ dokumentéciu k analyze,
7.11.-14.11 Specifikdcie a navrhu
(Odovzdava sa 15.11. do 14:00)
8.tyzden Posudok k analyze, Specifikdcie a ndvrhu
14.11. - 21.11. iného timu
(Odovzdava sa 23.11. do 14:00)
9.tyzden Tvorba prototypu vybranych €asti spolu s
21.11.-28.11. dokumentéciou
10.tyzden Tvorba prototypu vybranych €asti spolu s
28.11. - 5.12. dokumentdciou
11.tyZden Tvorba prototypu vybranych ¢asti spolu
5.12.-12.12. s dokumentaciou
12.tyzden Tvorba prototypu vybranych ¢asti spolu
12.12. - 17.12. s dokumentaciou — kompletizicia
(Odovzdava sa 17.12. do 14:00)
(Prezentacia 17.12. — 20.12. (asi 19.12.))
Dalsie tyZdne Posudok prototypu iného timu
17.12. - 10.2. (Odovzdava sa 11.2. do 14:00)
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Plany projektu

3.2 Podrobny plan na zimny semester

Tento pldn bol vytvoreny v siedmom tyzdni semestra (7.11.2007) a zahffia len obdobie od
siedmeho tyZdiia po koniec semestra.

7.tyzden

15.11. do 14:00

14.11. - 21.11.

7.11.-14.11 Podrobna analyza hraca timu Zigorat
Podrobna analyza hraca agentspark
Navrh rieSenia
Vytvorit’ kompletni dokumenticiu k analyze,
Specifikdcii a ndvrhu

8.tyzden

Odovzdanie dokumentacie k analyze,
Specifikacii a navrhu

Vytvorit’ posudok k analyze, Specifikacii
a navrhu iného timu

9.ty7deii
23.11. do 14:00

Odovzdanie posudku dokumentacie iného
timu

17.12. do 14:00

21.11.-28.11. Vytvorit’ posudok k analyze, Specifikacii
a navrhu iného timu
Tvorba prototypu vybranych casti spolu
s dokumentéciou

10.tyZden

28.11.-5.12. Tvorba prototypu vybranych Casti spolu
s dokumentaciou

11.tyzden

5.12.-12.12. Tvorba prototypu vybranych Casti spolu
s dokumentaciou
Testovanie

12.tyzden

Odovzdanie prototypu a dokumentacie
k nemu

17.12. - 20.12. Prezentacia prototypu
12.12. - 17.12. Tvorba prototypu vybranych casti spolu
s dokumentaciou
Testovanie
Ostatné tyzdne
11.2. do 14:00 Odovzdanie posudku prototypu iného timu
Vytvorenie posudku prototypu iného timu
17.12. - 11.2.
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Robocup 3D Ulohy &lenov timu

4. Ulohy élenov timu

4.1 DIlhodobé ulohy

Dlhodobé tdlohy stivisia s pridelenymi rolami ¢lenov timu. Tieto role boli pridelené v prvych
tyzdiloch semestra a nemenia sa pocas trvania projektu

Bc. Rastislav Barlik
e Hlavny architekt
e Programétor

Bc. Marian Buchta

e Hlavny tester
e Hovorca
® Programator

Bc. Stefan Dlugolinsky

e Veddci timu
e Sprivca webovej stranky timu
e Programétor

Bc. Michal Kvetan

e Manazér planovania
® Programadtor

Bc. Stanislava Leitmanova

e ManaZér kvality
e Programétor

Bc. Milan Sillik

e Zastupca vediceho timu
e Manazér podpornych ¢innosti
® Programator

4.2 Kratkodobé ulohy

Kratkodobé tlohy su tlohy stanovené na pravidelnych stretnutiach timu.

ID Uloha Zodpovedny | Zadana Termin Stav
1.1 Oboznamenie s minuloroénymi vsetci 10.10.07 17.10.07 Ukonéena
zadaniami 17.10.07
1.2 Vyhladat' a spisat’ 4 medzinarodné RB,MB,MK,MS | 10.10.07 17.10.07 Ukoncéena
RoboCup3D timy 17.10.07
1.3 Detailne rozobrat’ 2 minuloro¢né timy SL,SD 10.10.07 17.10.07 Ukongena
17.10.07
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Ulohy &lenov timu

2.1 Spustit rcsserver (dvaja ¢lenovia timu) | SD, MB 17.10.07 24.10.07 Ukoncéena
24.10.07
2.2 Navrhnut z ktorého timu sa bude vSetci 17.10.07 24.10.07 Ukonéena
vychadzat, zdévodnit pre a proti 24.10.07
23 Oboznamenie sa so serverom a 3D vSetci 17.10.07 24.10.07 —
: . Ukongena
futbalom (jeden o tom porozprava na
o1 . 24.10.07
dalSom stretnuti)
2.4 Nastudovanie Voronoiovho algoritmu MB 17.10.07 24.10.07 Ukonéena
24.10.07
2.5 Nastudovanie NEURAL GAS MK 17.10.07 24.10.07 Ukongena
24.10.07
2.6 Podrobnejsia analyza predvidania a MS 17.10.07 24.10.07 Ukoncéena
prihravok 24.10.07
2.7 Nastudovat rozmiestfiovaci algoritmus RB 17.10.07 24.10.07 Ukoncéena
¢inskeho timu ZUUBASE 31.10.07
2.8 Pridat $ablénu dokumentacie na stranku | SD 17.10.07 24.10.07 Ukoncena
timu 24.10.07
2.9 Pripravit plan na semester MK 17.10.07 24.10.07 Ukonéena
24.10.07
2.10 | Naingtalovat DotProject SD, MS 17.10.07 24.10.07 Ukongena
24.10.07
3.1 PreStudovanie dostupnych modelov MS, MK, MB, 24.10.07 31.10.07 .
. ; X Ukonéena
a vybranie najvhodnejSieho na RB, SD
. . 31.10.07
pokra&ovanie
3.2 Doplnit’ dalSie odkazy a informacie na SD, MK 24.10.07 31.10.07 Ukoncend
web stranku 31.10.07
3.2 Oboznamit sa s fyzikalnym rieSenim SL 24.10.07 31.10.07
chddze robota v spominanej be. Praci Nesplnena
u doc. Ing.PhD.Sperku
4.1 Pokracovanie v analyze servera SD 31.10.07 7.11.07 Ukoncéena
7.11.07
4.2 Analyza hraca timu Zigorat MB 31.10.07 7.11.07 Ukoncéena
7.11.07
4.3 Prestgdgvat’ moznosti vyuzitia SL 31.10.07 7.11.07 Ukoncend
evoluénych algoritmov a neurénovych
Co 7.11.07
sieti
5.1 Podrobné analyza hraé¢a timu Zigorat - MB, SL, MS 7.11.2007 14.11.2007
komunikécia so serverom, funkcie Ukonéena
choédze (geometricke), preStudovat 14.11.2007
logger a jeho vypis.
5.2 Podrobné analyza hra¢a agentspark — RB, SD, MK 7.11.2007 14.11.2007 Ukongena
komunikdcia so serverom 14.11.2007
5.3 Vytvorenie finalnej dokumentacie na SL 7.11.2007 14.11.2007 o
; PRSI Ukoncéena
odovzdanie pozostavajlicej z 15.11.2007
dokumentov ¢€lenov timu U
6.1 Zistit, v akom uhle dokéze hrag vidiet MS, MK 14.11.2007 21.11.2007 Zadats
sy S acata
a Ci m6ze otécat hlavou
6.2 Zistit, aké informacie posiela server a SD, RB, MB 14.11.2007 21.11.2007 Za&ats
; f . acata
ich presny format
6.3 Nadalej sa venovat analyze servera vSetci 14.11.2007 21.11.2007 Zacata
Vysvetlivky:
e (RB) Bc. Rastislav Barlik
e (MB) Bc. Marian Buchta
e (SD) Bc. Stefan Dlugolinsky
e (MK) Bc. Michal Kvetan
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Ulohy &lenov timu

* (SL)

Bc. Stanislava Leitmanova

e (MS) Bc. Milan Sillik

4.3 Autori jednotlivych ¢asti inZinierskeho diela

4.3.1 Dokumentacia

Kap. Nazov kapitoly Autori

1 Uvod Stanislava Leitmanova

2.1 Uvod do simulovaného robotického futbalu Stanislava Leitmanova

2.21 3D Server s hrd€mi typu “Sphere* Stefan Dlugolinsky

2.2.2 3D Server s hraémi typu “Humanoid” Stefan Dlugolinsky, Rastislav Barlik

2.3.1.1 Tim AUTSAJDRY-TNG Stanislava Leitmanova

2.31.2 Tim 6th Sense Stefan Dlugolinsky

2.3.1.3 Tim Virtual Werder 3D Marian Buchta

23.1.4 Tim ZJUBase Rastislav Barlik

2.3.1.5 Tim Mainz Rolling Brains Michal Kvetan

2.3.1.6 FC Portugal Milan Sillik

2.3.2.1 Tim NimbRo Milan Sillik

2.3.22 Tim Zigorat Stefan Dlugolinsky , Milan Sillik, Marian
Buchta

2.3.2.3 Tim Little Green Bats Michal Kvetan

2.4 Zhodnotenie a vyber vhodného typu servera Stanislava Leitmanova

3 Specifikacia poziadaviek Stefan Dlugolinsky , Michal Kvetan,
Stanislava Leitmanova

4 Navrh Michal Kvetan, Marian Buchta

Priloha A Postup inStalacie servera Stefan Dlugolinsky, Marian Buchta
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Zaznamy zo stretnuti

5. Zaznamy zo stretnuti
5.1 Stretnutie ¢. 1

Zapisnica ¢.1

Stretnutie zvolal: Ing. Ivan Kapustik

Pritomni:
® Pedagog:
o Ing. Ivan Kapustik
e Clenovia timu:
o Bc. Rastislav Barlik
Bc. Marian Buchta
Be. Stefan Dlugolinsky
Bc. Michal Kvetan
Bc. Stanislava Leitmanova
Bc. Milan Sillik

O O O O O

Téma stretnutia:

10. 10. 2007
16:00 — 19:00
Softvérové Studio

Zapisovatel’: Bc. Marian Buchta

Obozndmenie sa s projektom RoboCup 3D a naplanovanie dloh do najblizsieho stretnutia.

Priebeh stretnutia:

1. Hodnotenie vypracovanej ponuky patrilo medzi najlepSie

Urcenie niektorych ¢lenov timu:

e Vedici timu a webmaster: Bc. Stefan Dlugolinsky
e Zastupca vediceho timu: Be. Milan Silik
e Manazér kvality: Bc. Stanislava Leitmanova

e Planovanie: Bc. Michal Kvetan

3. Diskusia o projekte RoboCup 3D (pouzitie Kallmanovho filtra). Prioritou je detailne
prestudovat’ a nadviazat’ na pracu minuloro¢nych timov alebo moznost’ vylepsit’
stic¢asnu resp. navrhnit’ novu architektiru hraca.

RV

s .

stratégii hrdCov, pristupy cez fuzzy, resp. neurénové siete, pravidld v strome.

Stav rieSenych iloh z predchadzajuicich stretnuti:
Neboli rieSené Ziadne dlohy.

Nové ulohy:

1D Popis

Riesitel Zadiatok | Planovany koniec

1.1 | Obozndmenie s minuloro¢nymi zadaniami

vsetci

10.10.07 | 17.10.07

© Hviezdna jedenastka, 2007
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Robocup 3D Zéaznamy zo stretnuti

1.2 | Vyhladat a spisat’ 4 medzindarodné RoboCup3D timy RB,MB,MK,MS | 10.10.07 | 17.10.07

1.3 | Detailne rozobrat’ 2 minuloro¢né timy SL.SD 10.10.07 | 17.10.07

Vysvetlivky:

e (RB) Bc. Rastislav Barlik
(MB) Bc. Marian Buchta
(SD)  Bc. Stefan Dlugolinsky
(MK) Bc. Michal Kvetan
(SL) Bc. Stanislava Leitmanova
(MS) Bec. Milan Sillik
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5.2 Stretnutie ¢. 2
17. 10. 2007
Zapisnica ¢. 2 16:00 — 19:00
Softvérové stiudio
Stretnutie zvolal: Ing. Ivan Kapustik Zapisovatel: Bc. Stefan Dlugolinsky
Pritomni:
® Pedagog:

o Ing. Ivan Kapustik
Clenovia timu:

o Bc. Rastislav Barlik
Bc. Marian Buchta
Bc. Stefan Dlugolinsky
Bc. Michal Kvetan
Bc. Stanislava Leitmanova
Bc. Milan Sillik

O O O O O

Téma stretnutia:

Analyza dvoch minulorocnych timov znasej fakulty a Styroch zahrani¢nych, zhodnotenie
minulotyzdiiovych tloh a pridelenie novych.

Priebeh stretnutia:

1.

Stretnutie otvoril Bc. Marian Buchta, ktory ho zdroven aj viedol. Stru¢ne zrekapituloval
predchddzajice stretnutie a spomenul mozZnosti inStaldcie servera RoboCup3D
v prostredi MS Windows.
Bc. Stanislava Leitmanovd predstavila pritomnym svoju analyzu timu AUTSAJDRY-
TNG.
a. tim vytvoril vlastny model sveta aby mohol implementovat’ Kalmanov filter
b. predikciu riesili s vyuzitim kniZnice SALT, ktoru si prispdsobili
c. implementovali odchytdvanie lopty
d. opisali kop v priestore, ale implementovali len kop v rovine ihriska
Ing. Ivan Kapustik vysvetil princip kopania hrdca na priklade zvicSujiceho sa prstenca
okolo kopajiceho hrd¢a v momente kopu. Zaroven tym odpovedal aj na otdzku, preco sa
nemdZe lopte udelit’ pri kope roticia. Dalej povedal, Ze hra¢ si musi vypoéitat, ako
dobehne k lopte, tak aby do nej medzitym nenarazil.
Bc. Stanislava Leitmanova pokracovala v analyze timu AUTSAJDRY-TNG
a. implementovali vyhybanie hracov po krivke; uvaZovali aj nad reaktivnym
vyhybanim, ktoré je jednoduchsie na vypocet; Ing. Ivan Kapustik navrhol ndSmu
timu porozmySlat’ prave nad reaktivnym vyhybanim
b. implementovali vlastny monitor, logovali do stiboru vlastné parametre a vedeli
ich neskor aj analyzovat’, ¢o ocenil aj Ing. Ivan Kapustik
Be. Stefan Dlugolinsky predstavil pritomnym tim 6th sense
a. tim vytvoril vlastny model sveta
b. vychddzal zhrica HAZARDTEAM, ktorému implementoval zdkladné
schopnosti; tie vyuZil pri implementacii vySSieho spravania
c. behanie hrica bolo rieSené potencidlovymi poliami
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10.

11.

12.

13.

d. pouZili modul na formécie z 2D futbalu, z timu DERAVA KOPACKA

e. rozhodovacie moduly maju usporiadané do vrstiev

f. vela konStant

Ing. Ivan Kapustik porozpraval postrehy o svojom minuloro¢nom time

a. Hrac, ktory nemd co robit’, ide na svoje miesto vo formdcii, ale len do urcitej
vzdialenosti, aby si Setril energiu a stazil rozpoznanie formdicie svojho timu
superom

Diskutovali sme o nepresnosti vo vztahu k rychlosti. Podl'a vysledkov inych timov sa
ndm nepresnost’ javi viac efektivna. Ing. Ivan Kapustik opisal pristup s viacerymi
modulmi na kopnutie s vyberom podl'a uspesnosti. Niekedy sa vSak stane, Ze sa zavrhne
modul, ktory by bol pre aktudlnu situdciu najvhodnejsi, lebo v predchddzajicich
pripadoch neuspel. Bc. Marian Buchta spomenul moZnost' vyuzit' fitness funkciu. Bc.
Stefan Dlugolinsky navrhol porozmyslat’ nad tym, ako by hraé v nevyhodnej pozicii na
prihravku alebo strelu, mohol vybojovat’ autové vhadzovanie alebo rohovy kop.

Be. Milan Sillik predstavil analyzu vel'mi tispe$ného zahrani¢ného timu FC PORTUGAL

a. prepracovand stratégia a taktika hraca s loptou a bez lopty

b. hraci su schopni vymienat’ si pozicie vo formaciach medzi sebou , ¢im si Setria
energiu

c. hra¢ vie predvidat’ prihrdvku

Ing. Ivan Kapustik povedal, Ze sila tohto timu spociva hlavne v kvalite spracovania
formécii

Bc. Rastislav Barlik rozprdval o ¢inskom time ZJUBASE, ktory vychddza predovsetkym
zo skutocnych hracov a situécii.

a. stratégia hraca sa deli podla toho, ¢i ma loptu alebo nie; ak ma hra¢ loptu tak
moze strielat’, nahrat’ alebo driblovat’, priCom tieto tri moznosti sa chdpu ako
nahravka (za brankovu ¢iaru, druhému hracovi, samému sebe)

b. pouZili Bayesov odhad

Bc. Michal Kvetan predstavil nemecky tim MAINZ ROLLING BRAINS

a. tim pouzil neurénovu siet NEURAL GAS

b. pouzival cielové funkcie, ktorymi urcoval akcie timu

c. architektira hraca sa skladala ztroch wvrstiev: technickda, transformaéna a
rozhodovacia vrstva

Ing. Ivan Kapustik znovu poznamenal, Ze je tu moZnost’ vyuZzit' nepresnost’ k rychlemu
ziskaniu lopty. Dalej rozpraval o roznych ligach robotického futbalu a o tom, ¢o nové
moZu priniest’.

Bc. Marian Buchta porozprival o time VIRTUAL WERDER

a. zameriavajd sa na spravanie siperovho timu

b. hracie pole segmentuji na mensie Casti

c. pouzivaju Voronoiov algoritmus

Na zéver stretnutia nasledovalo pridel'ovanie uloh na d’alsi tyzden.

Stav rieSenych tloh z predchadzajicich stretnuti:

ID Popis Riesitel’ Stav

1.1 | Obozndmenie s minuloro¢nymi zadaniami vSetci splnend

1.2 | Vyhladat a spisat’ 4 medzindrodné RoboCup3D timy RB,MB ,MK,MS splnend

1.3 | Detailne rozobrat’ 2 minuloro¢né timy SL.SD splnend
Nové tlohy:
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ID Popis Riesitel’ Zaciatok | Planovany koniec
2.1 | Spustit rcsserver (dvaja ¢lenovia timu) SD, MB 17.10.07 | 24.10.07
2.2 | Navrhnut z ktorého timu sa bude vychadzat’, vsetci 17.10.07 | 24.10.07
zdovodnit pre a proti
2.3 | Obozndmenie sa so serverom a 3D futbalom (jeden | vSetci 17.10.07 | 24.10.07
0 tom porozprdva na d’alSom stretnut{)
2.4 | Nastudovanie Voronoiovho algoritmu MB 17.10.07 | 24.10.07
2.5 | Nastudovanie NEURAL GAS MK 17.10.07 | 24.10.07
2.6 | Podrobnejsia analyza predvidania a prihravok MS 17.10.07 | 24.10.07
2.7 | Nastudovat rozmiestiovaci algoritmus ¢inskeho RB 17.10.07 | 24.10.07
timu ZJUBASE
2.8 | Pridat Sablonu dokumentdcie na stranku timu SD 17.10.07 | 24.10.07
2.9 | Pripravit pldn na semester MK 17.10.07 | 24.10.07
2.10 | Naingtalovat DotProject SD, MS 17.10.07 | 24.10.07
Vysvetlivky:
e (RB) Bc. Rastislav Barlik
e (MB) Bc. Marian Buchta
e (SD) Bc. Stefan Dlugolinsky
e (MK) Bc. Michal Kvetan
e (SL) Bc. Stanislava Leitmanova
e (MS) Bec. Milan Sillik
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5.3 Stretnutie ¢. 3
24.10. 2007
Zapisnica ¢. 3 16:00 — 19:00
Softvérové stiudio
Stretnutie zvolal: Ing. Ivan Kapustik Zapisovatel: Bc. Milan Sillik
Pritomni:
® Pedagog:

o Ing. Ivan Kapustik
Clenovia timu:

o Bc. Rastislav Barlik
Bc. Marian Buchta
Be. Stefan Dlugolinsky
Bc. Michal Kvetan
Bc. Stanislava Leitmanova
Bc. Milan Sillik

O O O O O

Téma stretnutia:

Podrobnejsia analyza vybranych tém (kazdy Clen timu sa mal blizSie pozriet’ na 1 vybrani vec
z timu, ktory analyzoval) z minulého stretnutia, rozchodenie servera, inStaldcia podpornych
prostriedkov (DotProject) a pridelenie tloh do d’alSieho stretnutia.

Priebeh stretnutia:

1.

Stretnutie otvoril Be. Stefan Dlugolinsky. Oznédmil obsah dnesného stretnutia. Zaroveii
spomenul, Ze sa ndm nepodarilo splnit’ jednu tlohu z minulého stretnutia, a to konkrétne
rozbehat’ server pod MS Windows. Dalej sme sa zhodli, 7e sa tym uZz dalej zaoberaf
nebudeme.

DalSia vec, na ktorej sme sa v tivode dohodli bola t4, Ze ked’Ze si momentalne dostupné 2
verzie 3D servera, a to v “gulickovej” a "humanoidnej” forme, perspektivnejsie smerom
do budiicnosti bude venovat’ sa humanoidnej forme.

Z toho nasledne vyplynula uloha ndjst model, z ktorého by sme mohli vychdadzat.
PredbeZznym cielom by malo byt pripravenie humanoidného robota schopného sa hybat,
chodit’, kopnut’ do lopty a d’alej sa postupom casu uvidi, aké veci navyse budi redlne.

Ing. Ivan Kapustik na podnet Bc. Stanislavy Leitmanovej poznamenal, Ze by bolo
zaujimavé zistit, ako su fyzikdlne vlastnosti ako chddza a pod. rieSené Vv
minulorocnej bakalarskej praci (nezndmeho) Studenta u veduceho doc. Ing. PhD. Sperku.

Uvod bol pomerne rozsiahly a podnetny, a zdsadnym spdsobom zmenil smerovanie
projektu — namiesto pokraCovania v “gulickovej verzii” minulorocného timu, budeme v
podstate za¢inat’ takmer odznova na humanoidnej verzii modelu, ktory si po prestudovani
zvolime za najvhodne;jsi.

Bc. Marian Buchta nas blizsie oboznamil s Voronoiovym algoritmom, ktory je zaloZeny
na drzani formdcie prostrednictvom neustdleho prepocitavania priestoru vyuZivanim
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prieseCnikov stredov osi medzi jednotlivymi hra¢mi. Tento algoritmus je pomerne
zlozity. Ing. Ivan Kapustik spomenul, Ze rozostavenie je vhodné robit’ aj pri Standardnych
situdcidch ako je priamy kop ¢i vykop.

Bc. Michal Kvetan predstavil metédu Neural gas, ktord je zaloZend na genetickych
algoritmoch. Zaoberd sa podobne ako Voronoiov algoritmus rozmiestiiovanim hracov,
(tu sa vSak pouZiva evoluc¢ny algoritmus), avSak takisto je hlavna nevyhoda v Casovej
ndrocnosti. Zaroven aj predstavil hruby pldn na tento semester, ktory bude postupom casu
zjemnovat.

Bc. Milan Sillik podrobnejsie analyzoval metédu predvidania a rusenia prihrdvok, ktord
implementoval velmi tdspe$ny tim FC Portugal. Dalej analyzoval aj druhd, podobnd
metdédu iného timu, ktord okrem prerusenia prihrdvky loptu aj dokdze okamzite po
ziskani kopnut’ pozadovanym smerom. Obidve metddy si pomerne jednoduché, avsak aj
ucinné a ¢asovo mdlo ndrocné.

KedZe Bc. Rastislav Barlik nebol pritomny, na zaver stretnutia sme zrekapitulovali
priebeh a nové ulohy.

Pripravili sme Sablénu na dokumenticiu (Bc. Stanislava Leitmanovd), nainStalovali
dotProject ako podporny prostriedok, vyhotovili predbezny pldn na tento semester, a
bliz§ie analyzovali vybrané podrobnosti z minuloro¢nych timov. Okrem rozchodenia
servera pod platformou MS Windows sa ndm podarilo splnit’ vSetky ulohy. Ing. Ivan
Kapustik podotkol, Ze na web strdnke ndm chyba viac odkazov na veci, ktoré sme
Studovali.

Najdolezitejsim vystupom tohto stretnutia bolo dohodnutie sa na pokracovani resp. zacati
prace na humanoidnej verzii 3D Robocupu. Z toho vyplyva, Ze vysSie uvedené analyzy
niektorych hernych c¢innosti (Voronoiov alg., Neural Gas, ..) sa snajvicSou
pravdepodobnostou nebudd implementovat’, a teda budu zaradené do dokumentécie ako
budice mozné vylepsenia.

V tabulkach niZSie sa nachddza zoznam vyrieSenych uloh z minulého tyzdiia, a zoznam
uloh pridelenych na buduci tyzden:

Stav rieSenych uloh z predchadzajicich stretnuti:

ID Popis Riesitel’ Stav
2.1 Spustit’ resserver pod UNIX-om a Windows (2 ¢lenovia SD, MB UNIX - splnend,
timu) WINDOWS -
nesplnend

2.2 Navrhnit, z ktorého timu sa bude vychddzat’ pre a proti vsetci splnend

2.3 Obozndmenie sa so serverom a 3D futbalom vsetci splnend

24 Nastudovanie Voronoiovho algoritmu MB splnend

2.5 NaStudovanie NEURAL GAS MK splnend

2.6 Podrobnejsia analyza predvidania a prihrdvok MS splnend

2.7 Nastudovat rozmiestiiovaci algoritmus timu ZJUBASE RB Nepritomny
2.8 Pridat’ Sablonu dokumentdcie na stranku timu SD splnend

29 Pripravit’ pldn na semester MK splnend

2.10 Nainstalovat’ DotProject SD, MS splnend
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Nové ulohy:
ID Popis _Riegitel Zaciatok | Planovany koniec
3.1 | PreStudovanie dostupnych modelov a vybranie MS, MK, MB, 24.10.07 | 31.10.07
najvhodnejSicho na pokracovanie IVQB, SD
3.2 | Doplnit’ dalSie odkazy a informdcie na web stranku SD, MK 24.10.07 | 31.10.07
3.2 | Obozndmit sa s fyzikdlnym rieSenim chvf)dze robota SL 24.10.07 | 31.10.07
v spominanej be. Praci u doc. Ing.PhD.Sperku
Vysvetlivky:
e (RB) Bc. Rastislav Barlik
e (MB) Bc. Marian Buchta
e (SD) Bc. Stefan Dlugolinsky
e (MK) Bc. Michal Kvetan
e (SL) Bc. Stanislava Leitmanova
e (MS) Bc. Milan Sillik
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5.4 Stretnutie ¢. 4

Zapisnica ¢. 4

Stretnutie zvolal: Ing. Ivan Kapustik

Pritomni:
® Pedagog:
o Ing. Ivan Kapustik
e Clenovia timu:
o Bc. Rastislav Barlik
Bc. Marian Buchta
Be. Stefan Dlugolinsky
Bc. Michal Kvetan
Bc. Stanislava Leitmanova
Bc. Milan Sillik

O O O O O

Téma stretnutia:

31.10.2007
16:00 — 18:00
Softvérové studio

Zapisovatel’: Bc. Rastislav Barlik

Podrobnejsia analyza vybranych timov z minulého stretnutia, analyza servera a pridelenie tloh

do d’alSieho stretnutia.

Priebeh stretnutia:

1. Stretnutie otvoril Be.Milan Sillik. Ozndmil obsah dne$ného stretnutia. Spomenul, Ze
k humanoidnému robocupu je vel'mi mélo pouZziteI'nej dokumentécie.

Dalej zanalyzoval tim Nimbro, ktory sa zaoberd fyzickymi humanoidnymi robotmi.
e Hréci na chdodzu vyuzivaju prenasanie vahy a pri zmene taziska im tieZ pomédha

ohybanie noh.

e Zaroven predstavil sposoby ako hraci vstdvaji zo zeme a to z pozicie na bruchu

alebo na chrbte.

e Priorita timu je chddza a predchddzanie padom

2. Bc. Marian Buchta nds blizSie obozndmil s hri¢om timu Zigorat, ktory vie zatial’ len

chodit’ a neskor padne.

3. Bc. Michal Kvetan podrobnejsie zanalyzoval tim Little green bats.

Tento tim vyuZiva:
e kalmanov filter
e rdzne funkcie hracov.

Timu chybal popis bliZsi popis chddze, ¢i vstavania.

Be. Stefan Dlugolinsky analyzoval vlastnosti servera, oboznamil nds so skuto&nostou, Ze

nie je dostupnd takmer Ziadna dokumentécia k serveru.
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5. Bc. Stanislava Leitmanova ozndmila stretnutie na buduci tyzden s kolegom, ktory riesil
fyzikdlne rieSenie chddze robota. TaktieZ poznamenala o moZnosti vyuZitia evolucnych
algoritmov a neurénovych sieti pri uc¢eni hraca.

6. Ing. Ivan Kapustik ndm dal tdlohu obozndmit sa s formou komunikacie hracov so
serverom.

Je potrebné zistit:
e aké vnemy dostdva hrac¢
e Co naspit’ posiela.
e ako funguju kiby
e ako hri¢ dostdava informécie o svojom tele.

Ing. Ivan Kapustik tieZ zrhnul obsah odovzddvaného dokumentu, ktory mé obsahovat’
e prestudované veci,

® postupy,
e opis vlastnosti.
Na zaver sme diskutovali o robocupe ako diplomovom projekte.
7. 'V tabul’kach nizsie sa nachadza zoznam vyrieSenych tloh z minulého tyzdna, a zoznam

uloh pridelenych na buddci tyZden:

Stav riesenych tloh z predchadzajicich stretnuti:

1D Popis Riesitel’ Stav
3.1 Prestudovanie dostupnych modelov a vybranie najvhodnejsieho MS, MK, MB, | splnend
na pokra¢ovanie RB, SD
3.2 Doplnit’ d’alSie odkazy a informdcie na web stranku SD splnend
33 Obozndmit’ sa s fyzikdlnym rieSenim chodze robota SL nesplnend
v spominanej bc. praci u . doc. Ing. PhD. Sperku.

Nové tlohy:
ID Popis Riesitel’ Zacdiatok | Planovany koniec
4.1 Pokracovanie v analyze servera SD 31.10.07 7.11.07
4.2 Analyza hrica timu Zigorat MB 31.10.07 7.11.07
43 PreStudovat’ moZnosti vyuZitia evolu¢nych SL 31.10.07 7.11.07
algoritmov a neurénovych sieti
Vysvetlivky:

e (RB) Bc. Rastislav Barlik

(MB) Bc. Marian Buchta

(SD) Bc. Stefan Dlugolinsky
(MK) Bc. Michal Kvetan

(SL) Bc. Stanislava Leitmanova
(MS) Bec. Milan Sillik
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5.5 Stretnutie ¢. 5
7. 11. 2007
Zapisnica ¢. 5 16:00 — 19:00
Softvérové stiudio
Stretnutie zvolal: Ing. Ivan Kapustik Zapisovatel’: Bc. Michal Kvetan
Pritomni:
® Pedagog:

o Ing. Ivan Kapustik
Clenovia timu:

o Bc. Rastislav Barlik
Bc. Marian Buchta
Be. Stefan Dlugolinsky
Bc. Michal Kvetan
Bc. Stanislava Leitmanova
Bc. Milan Silik

O O O O O

Téma stretnutia:

Podrobnejsia analyza servera, hrdc¢a timu Zigorat, prestudovanie moZnosti vyuZitia evolu¢nych
algoritmov a neurénovych sieti najmd pri chddzi, zhodnotenie minulotyZdnovych tloh
a pridelenie novych.

Priebeh stretnutia:

1.

Stretnutie otvoril Bc. Rastislav Barlik. Stru¢ne zrekapituloval predchadzajice stretnutie.
Oboznamil nds s obsahom tohto stretnutia a spomenul ciele a dlohy, ktoré sa pocas tohto
tyzdia riesili.

Be. Stefan Dlugolinsky analyzoval server robocup 3D. Prezentoval ndm, Ze od verzie
0.5.3 si hrd¢i uZz humanoidi a komunikuji so serverom uZ len pomocou siete
(prostrednictvom protokolov TCP alebo UDP). Tito novi hra¢i uz nevyuzivaji niektoré
kniznice ako ich gulickovy predchodcovia. Konkrétne sa uZ nevyuZziva kniZnica
SPADES, ktord sluzila na konfiguridciu hracov. Konfigurdcia serveru sa nastavuje cez
konfiguracny skript spark.rb, ktory na nachddza v adresdri ./lib/spark. Po spusteni serveru
sa inicializujd vSetky objekty robotického futbalu ako fyzika (graviticia, mechanika),
grafika, &i zvuk. Dalej predstavil program monitor, ktory sa pouZiva aj na prehrdvanie
zdaznamov z jednotlivych zdpasov. Tieto zdznamy vytvdra sam server pri simulécii
zapasu. Protokol monitora podporuje prikazy na implementdciu trénera. Automaticky sa
tak dajui vytvorit’ testovacie situdcie na ihrisku a vykonat’ spravanie agenta. KniZnicu
monitora je mozné pouzit' pri implementacii vlastného monitora a trénera. Predvoleny
monitor rcssmonitor3D-lite sa nachddza v adresdri ./app/rcssmonitor3d/lite a kniZnica sa
nachddza v adresari ./app/rcssmonitor3d/lib/. Ako vychodiskovy bod pri implementacii
vlastného agenta mdze posluzit aj program agenttest nachddzajici sa v adresdri
Japp/agenttest/. Tento agent md implementované jednoduché spravanie behu a kopnutia.

Bc. Marian Buchta sa zaoberal analyzou hraca timu Zigorat. Na zaciatku svojej Casti
prezenticie spomenul, Ze tento tim vyuZiva dva modely. Prvy model mal telo
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pozostavajice z jednej Casti. Druhy model hri¢a mal telo pozostdvajice z dvoch Casti, o
je vyhodnejsie pri dosahovani rovnovéahy, aby hra¢ nepadal dopredu ani dozadu. Prvy typ
modelu sa zicastnil aj majstrovstiev sveta v Atlante (2007). Na majstrovstvach sveta v
Atlante neboli obmedzenia v pohyblivosti jednotlivych kibov. Teda ani tento tim sa
obmedzeniami pohyblivosti kibov nezaoberal. Avsak na budice majstrovstvd bude
obmedzenie pohyblivosti kibov hra¢ov zodpovedajice obmedzeniam kibov u Tudi. Hrag
tohto timu vo verzii z roku 2006 vyuzival rozne geometrické funkcie, pomocou ktorych
sa snazil udrziavat rovnovahu. Mal implementovany aj gyroskop, ktory mu mal
v udrZiavani rovnovdhy napomdhat’. Napriek tomu dost’ ¢asto padal ¢i uZ pri stati na
mieste, behu alebo kopani do lopty. Nemd implementované ani vstdvanie. AvSak ma
implementovany logger, ktory poskytuje potrebné informdcie o hra€ovi pocas simulécie,
aby ho bolo mozné na zdklade tejto analyzy doladit’. M4 implementovanu aj histériu,
podla ktorej dokaze wurCovat svoje sprdavanie v dalSej Ccasti hry. Taktiez ma
implementovanii dobrid komunikdciu so serverom a zdrojové kody sd dostatocne
okomentované. Potom sa rozbehla diskusia, ¢i by nebolo vhodné tito komunikiciu
pouzit’ i v naSom hrac¢ovi. Nakoniec sme sa dohodli, Ze si rozoberieme komunikéciu tohto
hraca a zakladného hraca robocupu 3D podrobne a na zdklade analyzy sa rozhodneme,
z ktord komunikaciu vyuZijeme v nasom hracovi.

Bc. Rastislav Barlik sa zbeZzne zaoberal Struktdrou komunikdcie hrdca so serverom.
V skratke uviedol ako funguju perceptory a efektory. Potom nds oboznamil s tym, Ze hrac¢
komunikuje so serverom pomocou s-vyrazov.

Bc. Stanislava Leitmanové analyzovala chédzu hracov a spomenula dva pristupy, ktoré
by sa pri implementicii chodze mohli vyuZzit. Prvym pristupom by bol presny
matematicky apardt, ktory by vSak bolo obtiaznejSie implementovat’. V tomto pristupe by
sa pocitalo vel'ké mnozstvo fyzikdlnych veli¢in. Druhym pristupom by bolo zaznamenat’
Pudski chodzu a podla nej pomocou neurénovych sieti hrac¢a naucit’ chodit’.

Ing. Ivan Kapustik sa na konci stretnutia venoval dokumentacii, ¢o ma obsahovat’. Tiez
poznamenal, ¢o by mala obsahovat’ druhd dokumenticia. Spomenul, ktoré casti by sa
vramci prototypovania mali implementovat (komunikdcia hri¢a so serverom,
udrziavanie rovnovdhy, pripadne choddza, otdcanie, ¢i kopanie). Na zdver stretnutia

Y/ o s~

nasledovalo pridel’'ovanie dloh na d’alsi tyzden.

Stav rieSenych uloh z predchadzajicich stretnuti:

ID Popis Riesitel’ Stav
4.1 | Pokracovanie v analyze servera SD splnend
4.2 | Analyza hraca timu Zigorat MB splnend
4.3 | Prestudovat’ moznosti vyuZitia evolu¢nych algoritmov SL splnend

a neurénovych sieti
Nové tlohy:
ID Popis Riesitel Zacdiatok | Planovany koniec
5.1 | Podrobna analyza hraca timu Zigorat - komunikécia MB, SL, MS 7.11.2007 | 14.11.2007
so serverom, funkcie chddze (geometrické),
prestudovat’ logger a jeho vypis.
5.2 | Podrobna analyza hri¢a agentspark — komunikécia so | RB, SD, MK 7.11.2007 | 14.11.2007
serverom
5.3 | Vytvorenie findlnej dokumentacie na odovzdanie SL 7.11.2007 | 14.11.2007
pozostavajucej z dokumentov ¢lenov timu
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Vysvetlivky:

(RB)
(MB)
(SD)
(MK)
(SL)
(MS)

Bce
Bce
Bc
Bc
Bce
Bce

. Rastislav Barlik

. Marian Buchta

. Stefan Dlugolinsky

. Michal Kvetan

. Stanislava Leitmanova
. Milan Silik
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5.6 Stretnutie ¢. 6

14. 11. 2007
Zapisnica ¢. 6 16:00 — 19:00
Softvérové Stiudio
Stretnutie zvolal: Ing. Ivan Kapustik Zapisovatel’: Bc. Stanislava Leitmanova
Pritomni:
® Pedagog:

o Ing. Ivan Kapustik
e Clenovia timu:

o Bc. Rastislav Barlik
Bc. Marian Buchta
Be. Stefan Dlugolinsky
Bc. Michal Kvetan
Bc. Stanislava Leitmanova
Bc. Milan Silik

O O O O O

Téma stretnutia:

Podrobnd analyza hrica timu Zigorat a hri¢a Agent Spark, hruby ndvrh zdkladnej architektiry
hraca, dokoncenie findlnej verzie dokumenticie — cast’ analyza, Specifikdcia poZziadaviek
a navrh.

Priebeh stretnutia:

1. Stretnutie otvoril Bc. Michal Kvetan. Pripomenul dlohy, ktoré boli pridelené minuly
tyzden. Hlavnou tdlohou bolo dokoncenie dokumentécie a analyzovanie hracov timu
Zigorat a Agent Spark.

2. Bc. Rastislav Barlik sa zaoberal analyzou hrica Agent Spark. Je to hra¢, v ktorom boli
implementované jedine zakladné funkcie pre komunikéciu a hybanie kibmi.

3. Bc. Marian Buchta sa podrobnejSie venoval analyze zdrojovych kdédov hrica timu
Zigorat. Zistil, Ze tento hra¢ ma kompletne implementovani komunikiciu so serverom.
Vsetky objekty, ktoré su v robocupe, su odvodené od jednej zdkladnej triedy. Tymto je
vytvorend hierarchia tried. Schopnosti hrac¢a su rozdelené na ,Jlow level skills* a ,,high
level skills“. Co sa tyka samotnej komunikicie a posielania prikazov serveru, Ing. Ivan
Kapustik spomenul, Ze v jednom 2D time bol implementovany taky pristup, kde sa
vytvérala fronta prikazov, z ktorej sa potom vyberalo. Dalej sme diskutovali o potrebe
zabezpecit’, aby hra¢ dokdzal paralelne spracovavat chodzu a svoje rozhodovanie. Toto
by sa dalo dosiahnut’ imlementovanim viacerych vldkien v programe.

4. Bec. Milan Silik analyzoval stibory hra¢a Zigorat, ktoré sa tykali formdcif a typov hracov.
Hra¢ mé implementovanti funkciu, ktord vracia jeho strategickd poziciu. Zoberal sa aj
videnim hraca. Z tohto vyplynula tloha zistit’, v akom uhle dokéaze hrac¢ vidiet, a ¢i moze
otdcat’ hlavou.

5. Bc. Stefan Dlugolinsky sa venoval modelu sveta hra¢a Zigorat. Model sveta obsahuje
informécie o vSetkych objektoch, o stave zdpasu, o akcidch, ktoré hra¢ vykonal. Tento
model sa obnovuje na zaklade tdajov posielanych zo servera. Ulohou do d’alSieho tyzdia
je zistit, aké informacie posiela server a ich presny format. Taktiz sa zistilo, Ze hrac si
dokaze pamitat’ jeden predchadzajuci stav. Diskutovali sme o tom, ¢i to staci, alebo by
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Stav rieSenych dloh z predchadzajicich stretnuti:

bolo lepsie pamitat’ si viac predoslych stavov. Ing. Ivan Kapustik si mysli, Ze pamitanie

si jedného predchadzajiceho stavu je iplne postacujice.

DalSou témou bol hruby néavrh architektiry hra¢a. Be. Michal Kvetan navrhol zakladnd
architektiru hraca, ktord pouZzijeme pri navrhu.
Poslednou témou bolo dokoncenie dokumenticie, ktord sa mala odovzdat’ d’al$i den.
Diskutovali sme o tom, ¢o by sme mali uviest’ do casti navrhu a Specifikacie poZiadaviek.
Ing. Ivan Kapustik ndm odporucil uviest’ do dokumentécie nasledovné informécie:

e Podrobne opisat’ vlastnosti servera

e Qpisat, co budeme prototypovat a aké funkcie by sme chceli implementovat,
napriklad by to malo byt niekol’ko druhov jednoduchych krokov, otdCanie sa na
mieste, postavenie hraca, ak spadne a pod...

e QOpisat’ spdsob komunikdacie hrdca so serverom

ID Popis Riesitel’ Stav
5.1 | Podrobnd analyza hrdca timu Zigorat - komunikdcia so MB, SL, MS splnend
serverom, funkcie chodze (geometrické), prestudovat’ logger
a jeho vypis.
5.2 | Podrobn4 analyza hri¢a agentspark — komunikdcia so serverom | RB, SD, MK splnend
5.3 | Vytvorenie findlnej dokumentécie na odovzdanie SL Ciastotne
pozostdvajicej z dokumentov ¢lenov timu splnend
Nové ulohy:
ID Popis Riesitel’ Zacdiatok Planovany koniec
6.1 | Zistit, v akom uhle dokaze hrac¢ vidiet’ a ¢i moze MS, MK 14.11.2007 | 21.11.2007
otacat’ hlavou
6.2 | Zistit, aké informdcie posiela server a ich presny SD, RB, MB 14.11.2007 | 21.11.2007
format
6.3 | Dokoncenie a odovzdanie findlnej dokumentéicie SL 14.11.2007 | 15.11.2007
Vysvetlivky:
e (RB) Bc. Rastislav Barlik
e (MB) Bc. Marian Buchta
e (SD) Bc. Stefan Dlugolinsky
e (MK) Bc. Michal Kvetan
e (SL) Bc. Stanislava Leitmanova
e (MS) Bec. Milan Silik
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