RoboCup3D 7.11. 2007

#ﬁ‘; Zapisnica &. 5 16:00 — 19:00
*** Softvérové studio
Stretnutie zvolal: Ing. Ivan Kapustik Zapisovatel’: Bc. Michal Kvetan
Pritomni:

* Pedagog:

o Ing. Ivan Kapustik
Clenovia timu:

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

PodrobnejSia analyza servera, hraCa timu Zigorat, preStudovanie moznosti vyuZitia
evolu¢nych algoritmov a neurénovych sieti najma pri chodzi, zhodnotenie minulotyzdinovych
uloh a pridelenie novych.

Priebeh stretnutia:

1.

2.

3.

Stretnutie otvoril Bec. Rastislav Barlik. Struéne zrekapituloval predchadzajuce
stretnutie. Oboznamil nas s obsahom tohto stretnutia a spomenul ciele a tlohy, ktoré
sa pocas tohto tyzdna riesili.

Be. Stefan Dlugolinsky analyzoval server robocup 3D. Prezentoval nam, Ze od verzie
0.5.3 st hra¢i uz humanoidi a komunikuji so serverom uZ len pomocou siete
(prostrednictvom protokolov TCP alebo UDP). Tito novi hra¢i uz nevyuzivaja
niektoré kniznice ako ich gulickovy predchodcovia. Konkrétne sa uz nevyuziva
kniznica SPADES, ktora sluzila na konfiguraciu hracov. Konfiguracia serveru sa
nastavuje cez konfiguracny skript spark.rb, ktory na nachadza v adresari ./lib/spark. Po
spusteni serveru sa inicializuji vSetky objekty robotického futbalu ako fyzika
(gravitacia, mechanika), grafika, ¢i zvuk. Dalej predstavil program monitor, ktory sa
pouziva aj na prehravanie zaznamov z jednotlivych zdpasov. Tieto zaznamy vytvara
sim server pri simuldcii zapasu. Protokol monitora podporuje prikazy na
implementéciu trénera. Automaticky sa tak daju 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 nachadza v
adresari  ./app/rcssmonitor3d/lite  a  kniznica sa nachdadza v  adresari
Japp/rcssmonitor3d/lib/. Ako vychodiskovy bod pri implementacii vlastného agenta
moze posluzit’ aj program agenttest nachadzajici sa v adresari ./app/agenttest/. Tento
agent ma implementované jednoduché spravanie behu a kopnutia.

Bc. Marian Buchta sa zaoberal analyzou hraca timu Zigorat. Na zacCiatku svojej Casti
prezentacie spomenul, ze tento tim vyuziva dva modely. Prvy model mal telo
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4.

5.

pozostavajuce z jednej Casti. Druhy model hraca mal telo pozostdvajice z dvoch Casti,
¢o je vyhodnejsie pri dosahovani rovnovahy, aby hra¢ nepadal dopredu ani dozadu.
Prvy typ modelu sa zucastnil 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. Aviak na budice
majstrovstvdA bude obmedzenie pohyblivosti kibov hradov  zodpovedajtce
obmedzeniam kibov u Fudi. Hra¢ tohto timu vo verzii zroku 2006 vyuZival rozne
geometrické funkcie, pomocou ktorych sa snazil udrziavat rovnovahu. Mal
implementovany aj gyroskop, ktory mu mal v udrZiavani rovnovdhy napoméahat’.
Napriek tomu dost’ ¢asto padal ¢i uz pri stati na mieste, behu alebo kopani do lopty.
Nemd implementované ani vstavanie. AvSak ma implementovany logger, ktory
poskytuje potrebné informécie o hra€ovi pocas simulacie, aby ho bolo moZzné na
zéklade tejto analyzy doladit. M4 implementovana aj historiu, podl'a ktorej dokaze
ur¢ovat’ svoje spravanie v dalSej casti hry. Taktiez mé& implementovanti dobra
komunikaciu so serverom a zdrojové kédy st dostatocne okomentované. Potom sa
rozbehla diskusia, ¢i by nebolo vhodné tito komunikéciu pouzit’ i v naSom hracovi.
Nakoniec sme sa dohodli, ze si rozoberieme komunikaciu tohto hraca a zakladného
hraca robocupu 3D podrobne ana zaklade analyzy sa rozhodneme, z ktoru
komunikaciu vyuzijeme v naSom hracovi.

Bc. Rastislav Barlik sa zbezne zaoberal Struktirou komunikacie hra€a so serverom.
V skratke uviedol ako funguju perceptory a efektory. Potom nas oboznamil s tym, ze
hra¢ komunikuje so serverom pomocou s-vyrazov.

Bc. Stanislava Leitmanova analyzovala chddzu hrafov a spomenula dva pristupy,
ktoré by sa pri implementacii chddze mohli vyuzit. Prvym pristupom by bol presny
matematicky aparat, ktory by vSak bolo obtiaznejSie implementovat. V tomto pristupe
by sa pocitalo velké mnozstvo fyzikadlnych veli¢in. Druhym pristupom by bolo
zaznamenat' l'udskti chodzu a podl'a nej pomocou neurénovych sieti hraca naucit
chodit’.

Ing. Ivan Kapustik sa na konci stretnutia venoval dokumentécii, co ma obsahovat’.
TieZ poznamenal, ¢o by mala obsahovat’ druhd dokumentacia. Spomenul, ktoré Casti
by sa v rdmci prototypovania mali implementovat’ (komunikacia hrac¢a so serverom,
udrziavanie rovnovahy, pripadne chddza, otacanie, ¢i kopanie). Na zaver stretnutia
nasledovalo pridel'ovanie tloh na d’alsi tyzden.

Stav rieSenych uloh z predchadzajucich stretnuti:

ID Popis Riesitel’ Stav
4.1 | Pokraovanie v analyze servera SD splnena
4.2 | Analyza hraca timu Zigorat MB splnena
4.3 | Prestudovat’ moznosti vyuzitia evolucnych algoritmov SL splnena

a neurénovych sieti

Nové ulohy:

ID Popis Riesitel’ Zaciatok | Plianovany koniec
5.1 | Podrobné analyza hraca timu Zigorat - komunikacia MB, SL, MS 7.11.2007 14.11.2007

so serverom, funkcie chodze (geometrické),

prestudovat’ logger a jeho vypis.

5.2

Podrobna analyza hra¢a agentspark — komunikacia so | RB, SD, MK
serverom

7.11.2007

14.11.2007

53

Vytvorenie finalnej dokumentécie na odovzdanie SL
pozostavajicej z dokumentov ¢lenov timu

7.11.2007

14.11.2007
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Vysvetlivky:
* (RB) Bc. Rastislav Barlik
* (MB) Bc. Marian Buchta
e (SD) Bec. Stefan Dlugolinsky
* (MK) Bc. Michal Kvetan
* (SL) Bc. Stanislava Leitmanova
e (MS) Bc. Milan Silik
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