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Historia zmien
V tab. 1 je histéria zmien, ktoré sa udiali v dokumente.

Tab. 1: Histéria zmien dokumentu

Datum Verzia Popis zmeny Autor

zmeny dokumentu

10.5.2008 | 0.1 Vytvorenie parcialnych Casti Vsetci

14.5.2008 | 0.2 Formatovanie dokumentu, $tandardizacia | Marek Koperdak

18.5.2008 | 0.3 Prehlad a uprava drobnych nezrovnalosti | Martin Petras, Jan
dokumentu Kohat
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1 Uvod

Tento dokument je vysledkom ¢innosti timu €. 16 na predmete Tvorba softvérového systému

v time. Dokument slizi ako sprdva o implementovanych rieSeniach, ktoré boli navrhnuté
v navrhu rieSenia, resp. o zmenach, ku ktorych sme dospoli po¢as implemenotvania navrhu
riesenia.

1.1 Prehlad dokumentu

Dokument je rozdeleny do kapitol. Hned’ v druhej kapitole dokumentu uvadzame zmenu
oproti navrhovanému rieseniu vo vybehu brankara. Dalsia kapitola sa tieZ zaobera brankdrom
ato jeho prihrdvkami. Jednym z navrhnutych rieSeni bola zmena formacii hracov pocas
zépasu, ktorad je rozpracovand v kapitole ¢. 4. Velkou vyzvou, ktora si tim ¢. 16 Jahodovi
princovia dal, je Algoritmus eliminacie premennych. Kapitoly ¢islo 5, 6 a 7 sa venuju tejto
problematike a spdsobu implementacie. Tim implementoval aplikaciu trénera, ktora je uréena
k zdokonal'ovaniu a sledovaniu zmien pocas navrhu a implementacie hraca. Tato Cast’ je
opisana Vv predposlednej Casti dokumentu. Dokument uzatvara metodika pre debuggovanie
hréca.
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2 Zmenav navrhovanom rieSeni vybehu brankara

V prvej Casti sme pojednavali o dvoch vylepSeniach pohybu brankara. Prvé z nich bolo
zmenenie konStanty, ktoré malo mat’ za nasledok vacsi vybeh brankara. Doposial’ v§ak nebolo
mozné overit’, ¢i navrhovana zmena konstanty bola tak efektivna, ako sme jej zmenou chceli
dosiahnut. Po pouziti trénera a jeho moznosti, ktoré ponika na vytvorenie modelovych
hracich situacii, sme pripravili pat’ roznych rozostaveni hracov a sledovali sme spravanie sa
brankéra pri roznych hodnotach konstanty. Po dlhom ladeni sme zistili, Ze samotna zmena nie
je prinosnd, ale je pravym opakom. Po zvaéSeni hodnoty konstanty sa brankar zacal spravat’

Z nevysvetliteInych pricin vel'mi ¢udne. Po vybehnuti brankara za futbalova Sestnastku sa uz
vbbec nevracal a ako keby prestal sledovat’ loptu (vid’ Obr. 1). Preto sme dospeli k zaveru, ze
tato zmena je neopodstatnena a je potrebné sa vratit’ k pdvodnému rieSeniu problému.

o] @l =)o | nlo ]l el [v B sofa @ W]l [m[e]=[u] = [%[0]e] P|om|m]el
play_on 42

Obr. 1 Ukazka pripadu, ked’ sa brankar rozhodne vybehnit’ z brankoviska

Druhé navrhované rieSenie, ktoré sme v Casti Prototyp nestihli implementovat’ je spojené
s vysledkom prvého navrhovaného rieSenia. Jeho vysledkom mal byt vyber sposobu vracania
sa do futbalovej Sestnastky po vybehu za nu. Ked’ sme testovali povodne rieSenie na tych
istych modelovych situaciach ako pred tym, tak sme zistili, Ze brankar vobec nevybehuje za
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futbalovu Sestnastku. Preto aj tento navrh v nddvaznosti na predchadzajlice zistenie sme sa

rozhodli neimplementovat’.
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3 Prihravky brankéara

3.1 Nenahravat obsadenym hracom

Po analyze algoritmu, ktory tim Gang Of Six naimplementoval, sme si uvedomili, ze ma niekol'ko
nedostatkov. Casto sa stavalo, ze brankar pri rozohravke nahral protihra¢ovi. Uréili sme niekol’ko
dovodov, preco k takymto situdciam dochddza. Jednym z problémov je, ze pre kazdy lu¢ sa
vyratava fitness pre najlepSie postavené¢ho spoluhraca a d’alsi fitness pre najlepSie postaveného
protihraca. Nasledne tieto dva hodnoty od¢ita a vysledna hodnota predstavuje fitness celého luca.
V pripade, Ze vSetci spoluhraci boli kryti protihra¢mi, vybral si brankér jedného spoluhraca, ktory
sice mal najlepsi fitness, ale v jeho blizkosti bol jeden alebo viac protihracov. Treba si uvedomit’,
ze hraci nemaju kompletné informécie o diani na ihrisku. Moze sa stat’, Ze pri vypocte st pouzité
uz staré¢ informadcie, a Ze sa poloha spoluhra¢a medzi¢asom zmenila. Takisto prihravky (a strely vo

vSeobecnosti) nemusia byt’ presné tak, ako si to hra¢ zvoli, ked’ze server aj tu vkladd Sum. Ked’
zoberieme do uvahy vSetky tieto aspekty, je zrejmé, preco v niektorych pripadoch brankar nahra
priamo superovi. RieSenie tohto problému nie je jednoduché a zda sa, Ze sa k idealnym vysledkom
moézme len priblizit. V kdéde sa Casto objavuje parameter dConfThr, ¢o je tzv. confidence
threshold. Tento parameter sa pouziva pri iteracii nad mnozinou objektov (hracov) vo modeli
sveta (trieda WorldModel). Uréuje pravdepodobnost, s akou sa ma hra¢ zahrnit do mnoziny
spoluhracov alebo protihracov. Ako som spominal, informacie o hracoch starni v kazdom cykle,
ak nie su obnovované. Tento parameter urcuje, ktoré informacie (a ktorych hra¢ov) ma zahrnit’ do
vypoctu. Tim Gang Of Six nastavil pri prihravkach tento parameter na 0,9. Zmenili sme tato
hodnotu pri prihrdvkach brankara na vysSiu. Tymto sme zabezpecili, ze hra¢ nahrava len tym
hra¢om, o ktorych ma najcerstvejSie infomacie. V d’alSom kroku sme zviacsili fitness protihracov
v pomere ku fitness spoluhra¢ov. Tym sme zabezpecili, ze ti spoluhraci, pri ktorych bolo viac
protihracov, neboli vybrani pri prihravani. Tiez sme odhalili chybu v implementacii v rozdeleni
lacov v priestore okolo hraca. Tuto chybu sme opravili.

3.2 Prihravky brankara

Tim Gang of Six pouzival jeden algoritmus prihravania pre kazdého hraca timu. Teda aj brankar
aj hraci v poli pouzivali rovnaky algoritmus vyratavania najlepSej prihravky. Hra¢ pri
rozhodovani sa, komu prihrat, si rozdeli priestor na ihrisku do niekol’kych lucov. Vsetky luce
spolu musia tvorit’ samozrejme cely priestor okolo hraca. Situacia, ked’ si hra¢ rozdeli priestor
okolo seba do lucov je znazornena na Obr. 2.
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Obr. 2 Luce hraca pri prihravani

Hra¢ na obrazku si rozdelil hraciu plochu okolo seba na 8 tsekov. Nésledne podl'a algoritmu
opisaného v predchadzajucej kapitole si hra¢ vyberie priestor kam kopne loptu. Rovnaky
algoritmus pouziva aj brankar. Tento pristup vSak nie je vhodny, lebo brankar neméze prihravat
smerom dozadu. Zbyto¢ne si tak rozdelil priestor na Gseky aj za sebou, ked’ze tento priestor vobec
neprichadza do Gvahy. Tato Cast’ sme vylepsili takym spdsobom, Ze brankar pouZije rovnaké
mnozstvo lucov ako ostatni hraci, ale len na rozdelenie priestoru pred sebou. Priestor brankara sa
teda rozdeli na menSie useky a brankar sa tak méze lep$ie rozhodnat’ kam prihra. Na Obr. 3 je
zobrazend rovnaka situdcia ako na predchadzajuicom obrazku, ale teraz je zobrazenym hra¢om
brankar muzstva.

Obr. 3 Luce brankara pri prihravani

Ako je mozne vidiet’, brankar uz zbyto¢ne nevyhodnocuje aj priestor za sebou. Naopak luce, ktoré
takto uSetril pouZiva na detailnejSie rozdelenie priestoru pred sebou. Vyhody tohto pristupu st v
tom, Ze brankar moze teraz kvalitnejSie vyhodnocovat’ situaciu pred sebou. Prihrdvky brankéra su
po vykonani tejto zmeny skutocne uspesnejsie.

3.3 Vysledky nasej implementacie

Podarilo sa ndm viac vyladit' rozohravanie brankara. V pripade, Ze vSetci spoluhra¢i su kryti
protihra¢mi, nahraval nas vylepSeny brankar presnejSie a bezpecnejsie. Aj napriek tomu sa vsak
stavalo, Ze brankar niekedy nahral priamo protihracovi, pri ktorom nebol v blizkosti Ziaden nas
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hra¢. Kvoli komplikovanosti vypoctu fitness, aky zvolil tim Gang Of Six, sa nam nepodarilo
odchalit’ pri¢inu tychto chyb. Gang Of Six totiz svoju prvotnu implementéciu refaktorizoval a
prispdsobil na pouzitie v koordinaénych grafoch. Zaviedol osekavanie fitness na $pecificky
interval <0, 12>. Je mozné, Ze kvoli tymto zmenam sa nahravanie zhorSilo resp. vniesli tym do

kdédu nejaku chybu.
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4 Zmena formacii po€as hry

4.1 DoterajSia logika
Doteraj$ia logika zmien formacii bola implementovana prakticky v dvoch zékladnych
triedach — Player.cpp a PlayerTeams.cpp.

4.1.1 Trieda Player

V tejto triede, v hlavnej metdde Loop, ktora sa vykondva kazdy cyklus, sa na zaiatku
kazdého vykona identifikacia typu hraéa vo formacii a na zaklade tohto typu sa zavola
prislusna metoda v triede PlayerTeams. Je potrebné povedat’, ze okrem brankara ma vsetkych
zvy$nych 10 hracov rovnaku metddu, v ktorej st definované konkrétne akcie.

Abstrahovanim od konkrétneho kodu by sa v pseudojazyku dali opisat’ jednotlivé funkcie
a postupnost’ pri ich volani asi nasledovne:

4.1.2 Trieda Player

aktualna formacia->zistiTypHraca()

Ak_ﬁrac == brankar
goalieManLoop () ;
Ak hrac == stredopoliar

midfielderMainLoop () ;

goalieMainLoop resp. midfielderMainLoop volaju metddu deMeer5, ktora je implementovana
v triede PlayerTeams.

4.1.3 Trieda PlayerTeams

Metdda deMeer5
Ako uz bolo spomenuté vyssSie, metoda deMeer5 resp. deMeer5Goalie je kriticky dolezita pre

kazdého hraca, ked’ze obsahuje prikazy pre server pre vykonanie konkrétnych akeii.
V samostnej metode sa pred vykopom lopty, teda pred zaciatkom zdpasu nastavi pociatocna
formacia pod ndzvom FT_INITIAL. Jej konfigurdcia je spolu s d’alsimi Siestimi typmi
formaciami uloZena v subore formations.conf, ktory sa nachadza v prie¢inku /build. (vid’ Obr.
4). Zhora nadol je v kazdom riadku uloZeny udaj pre konkrétnu vlastnost hraca (X-ova
pozicia, Y-ova pozicia, typ hraca, X-ovy atribut, Y-ovy atribut atd’.)

# Formation 1 = FT_initial = 111
1

-50.8 -16.8 -17.8 -17.8 -16.8 -8.8 -5.8 -5.8 -2.8 -1.8 -1.8 # X _pos

8.8 16.8 5.8 -5.0 -16.8 @.8 16.8 -16.8 @.0 22.8 -22.8 # ¥ _pos

1 y 2 2 y 5 6 6 8 7 7 # P_type

8.4 6.8 6.8 6.0 0.8 6.8 6.8 0.8 0.0 # X_attr

6.4 6.8 6.8 6.0 0.8 6.8 6.8 0.8 0.0 # ¥_attr

] ] a ] ] a a ] ] # Behind_ball
-49.8 -45.8 -45.8 -45.8 -45.8 -45.8 -45.8 -45.8 -45.8 # X min

8.8 6.8 #.8 ©.8 ©.8 @.8 B.8 0.8 0.0 # X_max
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Po vykope, teda po zaciatku zapasu, sa formacia zmeni na 433, ¢o znamend 4 obrancovia, 3
stredopoliari a 3 Gtocnici.

Obr. 4 Priklad konfiguréacie forméacie s nazvom FT _initial

4.2 Implementacia zmeny formacii poéas zapasu
Cielom zmeny formacii pocas zapasu je adekvatnejSie a pruznejSie reagovat na zmeny
situdcii. Na zaciatku vSak bolo potrebné urcit’, za akych situécii sa budu formacie menit’.

Ako prvli moznost’ bola zmena na zaklade tinavy hréaca, teda pomocou sledovanie hodnoty
stamina. Vdaka prostriedku Logalyzer sa nam vSak podarilo zistit, ze hodnota vydrze hraca
(stamina) sa pocas zapasu permanentne sama doplni, po vydani ur¢itého vykonu a vrati sa na
povodnu hodnotu, ¢o v praxi znamena, ze hraci sa takmer nikdy neunavia, resp. Gnavu
pocituju len v zanedbate'nom Casovom intervale.

Dalej sme takisto rozmyslali nad moznostou zmeny forméacie vzhladom na poziciu lopty na
ihrisku. Ak by bola lopta na naSej strane, teda super by bol v Utoku, posilnila by sa obrana,
a naopak, ak budeme na superovej polovici, posilni sa Utok. Tato stratégia by sa realizovala
prebehovanim stredového hraca podla konkrétnej sistudcie na ihrisku. Po odsimulovani
dostato¢ne velkého poctu zapasov s réznymi timami sme usudili, ze takato moznost' je
najlepSou vol'bou.

Konkrétna implementacia prebiehala v triede PlayerTeams.cpp. Na zaciatku sme zistovali
poziciu lopty a podl'a nej sa nastavila pozadovana formacia — bud’ uto¢na alebo obranna.

Pre takmer neexistujucu moznost’ debuggovania bolo potrebné najskor vytvorit’ debuggovacie
prostredie, ¢o sa aj neskor podarilo a jeho popis je uvedeny v inej kapitole. Aj napriek
vytvoreniu tohto prostriedku nam vzhladom na pomerne velka Struktarovanost
a komplexnost’ kédu trvalo hl'adanie miesta, kde je mozné dany kod implementovat’, dlhSie
ako sme cakali.

Samotnd implementacia bola vykonand v triede PlayerTeams vspominanej metode
deMeer5().

ak je x-ovd suradnica lopty > 0//lopta je na superovej polovici
nastav formaciu (334 ofenzivna)
inak nastav formaciu (433 defenzivna)
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5 Algoritmus eliminacie premennych (APE)

Snahou nasho timu bolo dopracovat myslienku, ale hlavne samotnii implementaciu,
naro¢ného algoritmu eliminacie premennych, ktory sa pouziva na rieSenie lokalnych
koordina¢nych problémov. Cielom algoritmu je dospiet’ do stavu, kedy si agenti v danom
cykle zvolia také akcie, ktoré maximalizuju globalnu vynosovu funkciu pre dany graf a dany
cyklus.

V prvotnej faze sa analyzoval aktudlny stav s popisovanym stavom V prilozene]
dokumentacii. Po vel'mi kratkej dobe bolo zistené, Zze samotny APE nebol naimplementovany
do takej miery, ako bolo uvadzané a popisované. Nasledne sa analyzovala samotna mySlienka
APE a vyvodili sa malické zmeny v samotnom navrhu algoritmu a nésledne nasledovala jeho
implementécia.

5.1 Ciel’ APE

Samotnym ciel algoritmu eliminacie premennych nebol zmeneny. Nad’alej hlavnou
mySlienkou ostava vratit' spolo¢ni akciu pre tim, ktora bude maximalizovat spolo¢ni
vynosovu funkciu. Zarovei privedie tim do poZadovaného stavu - vitazstva.

5.2 Princip a praca APE
1. Na zaciatku sa prechadza pole vSetkych agentov a pridel'uju sa im role na zaklade,
ktorych budu nasledne vystupovat’ v samotnom APE.

2. Nasledne sa vyberie prvy nahodny agent uréeny na eliminaciu z mnoziny vsetkych
na$ich agentov. Na zéklade roly, ktora mu bola v prvom kroku algoritmu pridelend, sa
mu priradia akcie, ktoré je agent v danom cykle schopny vykonat'.

3. V nasledujucom kroku sa prechddzaji ostatny agenti za Gcelom vytvorenia mnoZziny
,atraktivnych® agentov. Ide o vytvorenie skupiny agentov, sktorymi mdze nami
eliminovany agent vytvorit’ nejaku akciu.

4. Jednotlivym ,atraktivnym* agentom na zaklade ich roly st priradené akcie, ktoré
mozu vykonat’.

5. Nastava optimalizcia rozhodnutia vykonania akcie eliminovaného agenta. Vytvaraju
sa vSetky mozné kombindcie akcii eliminovaného agenta s akciami ,,atraktivnych*
agentov. VSetky tieto kombinacie akcii s ohodnocované vynosovymi funkciami.
Vracaju hodnotu ( vynos ) danej kombinacie. Vyberie sa akcia s najvys§im vynosom.

6. Skontroluje sa hodnota vynosu s aktualnym vynosom. Ak je vyssi, ¢o znamena, ze ho
maximalizuje, tak je dany vynos prepisany novou hodnotou a dana akcia sa priebezne
ulozi, ako vyslednd akcia, ktora sa ma vykonat’.

7. Agent je eliminovany z grafu.
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Proces algoritmu eliminacie nahodnej premennej pokracuje bodom 1 dovtedy, pokial
nie st vsetci agenti z grafu eliminovani. Ak sa dostaneme do stavu, ze v grafe sa
nebudi nachadzat’ d’als$i agenti na eliminaciu, APE bude pokra¢ovat’ bodom 9.

Po eliminacii posledného agenta z grafu dostavame najvyhodnejsiu spolo¢nt akciu pre
aktuélny cyklus, ktory maximalizuje celkovy vynos.

5.3 Pseudokdd algoritmu eliminacie premennych
V tejto Casti sa nachadza pseudokod nami upraveného a nasledne implemetovaného APE.
Zaroven v sebe zachytdva mySlienku samotného principu a funkénosti, ktory bol vysSie

popisany apomerne dost’ dbsledne vysvetleny. Je vel'mi déleZité pochopit’ samotnu

mySlienku algoritmu, aby bolo moZne rozumiet’ niz$ie uvadzanému ukdzkovému prikladu.

Algoritmus eliminécie premennych APE:

for each agent
giveRoleForAgents ()
for each agent
giveAllPossibleActionsForEliminateAgents ()
for other agents
if otherAgents is accepted
giveAllPossibleActionForOtherAgent ()
createActionsCombinations ()
giveRatingForCombinations ()
if is new Rating better
changeRating ()
saveNewFinalAction ()
endif
endif
endfor
endfor

Vysvetlenie zakladnych pojmov zo pseudokddu APE:

giveRoleForAgents() — priradenie vSetkym agentom roly, ktoré st pre APE vel'mi
dolezité

giveAllPossibleActionForEliminateAgents() — eliminovanému agentovi je vytvorena
mnozina akcii, ktoré vd’aka svojej roly moze vykonat

if otherAgents is accepte — vytvorenie mnoziny agentov, s ktorymi méze eliminovany
agent vytvarat’ akcie

giveAllPossibleActionForOtherAgent() — agentovi, s ktorym nas eliminovany agent
moZe spolupracovat, je vytvorend mnoZina akcii, ktoré vdaka svojej roly modze
vykonat

createActionsCombinations() — wvytvaraju sa kombindcie medzi akciami
eliminovaného agenta a spolupracujliceho agenta
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e giveRatingForCombinations() — nasledné sa tieto kombinacie spolo¢nych akcii
ohodnotia vynosovymi funkciami

e changeRating() — ak je nova hodnota vynosovej funkcie pre danu akciu vyssia, ulozi
Ssa

e saveNewFinalAction() — zaroven sa ulozi aj priebezne vysledna akcia
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6 Pomocné funkcie algoritmu eliminacie premennych

Tim GoS c¢iasto¢ne rozpracovali APE a zanechali v zdrojovych suboroch aj dokumentécii
skeletony pomocnych funkcii k APE. My sme sa snazili implementovat’ tela tychto funkcii
a doplnili sme im funkcionalitu.

6.1 FunkciaisPassBlockedCG
Player::isPassBlockedCG(int playerindex, int teammatelndex, DirCG passDirection)

Tato funkcia vykonava tieto ¢innosti:

e Ziska si objekty ndsho hraca a spoluhraca, a taktiez ich suradnice.
e Postupne v cykle prechadza vSetkych protihracov .
e Pre nich si vyratame ich vzdialenost’ od nasho hraca.
e Ak je vzdialenost’ protihrd¢a mensia ako vzdialenost’ nasSho spoluhraca, vypocitame, ¢i
je protihra¢ schopny zasiahnut’ loptu a tym prerusit’ naSu prihravku spoluhracovi.
Na vypocet toho, ¢i je protihra¢ schopny prerusit’ nasu prihravku, sledujeme vzdialenost’
protihraca od spojnice nasho hraca so spoluhra¢om.

6.2 FunkciaisEmptySpace
Player::isEmptySpace(int playerindex, DirCG direction)

Tato funkcia testuje, ¢i je voI'né miesto pred hracom, t.j. ¢i hrd¢ méze driblovat’ s loptou,
alebo moze viest’ loptu az k brane. Ako geometricky utvar pre vymedzenie voI'ného priestoru
pred hraGom sme zvolili kvazy kuzel’ (cone)

V tele tejto funkcie sme pretazili existujucu funkciu isFreeCone (double dAngle, double
dLength), ktora vyratavala volny priestor pred loptou, nie pred hraéom. Funkciu nevolame,
ale sme ju modifikovali a implementovali priamo v naSej metéde. Modifikacia spocivala
V zmene vypoctu vol'ného miesta pre hraca, nie pre loptu, takze algoritmus bol nasledovny:

e Na zaklade Cisla hraca, ktory je parametrom funkcie, vrat’ objekt hraca

e Zisti poziciu hrada a podl'a toho mu nastav dizku kuzela (ak je na siperovej polovici
tak nech je valec mensi ako ked’ je na svojej)

e Zisti pocet protihraCov v danom kuzeli

e Ak je pocet rovny 0, Co znamena, ze hra¢ ma pred sebou vol'né miesto, vrat’ true, inak
vrat’ false.

6.3 Funkcia uCG
Player::uCG(int teammatelndex, DirCG passDirection)

Ulohou tejto funkcie je vratit’ realne &islo v rozmedzi 5 az 7, ktoré bude hodnotit’ vyhodnost
prihravky pre jednotlivych spoluhra¢ov. Hodnoty bliziace sa k ¢islu 7 budd znamenat
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prihravku, ktord ma najvys$siu hodnotu pre dany tim, hodnota bliziaca sa k ¢islu 5 znamena

najmenej vyhodnu prihravku spoluhracovi pre cely tim.

Pri vypocte tejto fit funkcie, t.j. ak prihrame loptu spoluhracovi, berieme z jeho pohladu do
avahy tri veci:

e Vzdialenosti a rozmiestnenie protihracov.
e Vzdialenosti a rozmiestnenie spoluhracov.
e Umiestnenie hraca na ihrisku. Hra¢, ktory je blizsie pri superovej brane ma vyssie
hodnotenie.
Vzdialenosti a rozmiestnenie protihra¢ov ratame nasledujicim spdsobom. Hraé, ktory je
najbliz§ie, ma najvicsie ohodnotenie, s rastiicou vzdialenostou klesd hodnotenie. Hodnotenie

je nepriamo Umerné vzdialenosti superov od nasho spoluhrac¢a. Vysledna hodnota pre
protihracov sa ziska s¢itanim vsetkych takychto ¢iastkovych vysledkov.

Podobné ratame vzdialenosti naSich spoluhraov od hraca ktorému ideme prihrat’ loptu. Tu
taktiez s¢itame Ciastkové vysledky.

Vysledna hodnotu tejto fitnes funkcie vypocitame ako sucet:

e Zaporna hodnota fitnes protihracov.
e Fitnes spoluhracov.
e Umiestnenie spoluhraov na ihrisku.
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7 Vynosove funkcie

V ramci algoritmu eliminacie premennych, bolo pouzitych 9 vynosovych funkcii, ktorymi je
reprezentovana celkova stratégia timu. Tieto vynosové funkcie reprezentuje herné situécie,
ktoré uvazuje algoritmus eliminacie premennych. V tejto kapitole je postupne opisanych
vsetkych devit vynosovych funkcii. Ku kazdej funkcii je urcené aktl hernu situdciu
reprezentuje, jej zapis vo forme logického vyrazu, prideleny vynos a obrazok znazortiujuci
dant funkciu.

7.1 Vynosova funkcia €. 1 : Zastavenie superovej akcie
Tato vynosova funkcia je v svojej podstate vel'mi jednoducha a reprezentuje hernu situéciu,
kedy jeden z hracov timu dokaze zastavit superovu akciu. Spominany hrac¢ teda dokaze
uspesne vykonat’ prikaz — intercept.
Tejto hernej situécii je prideleny vynos 10 bodov. Tato herna situacia ma spolu so situaciou
strel’ba na branu priradeny najvyssi vynos. Logicky vyraz pre tito vynosovu funkciu vyzera
nasledovne:

(py™e™= . intercept : 10)
Na Obr. 5 je zndzorneny priklad situécie, v ktorej hra¢ nasho timu (Cerveny hrac), dokaze
zastavit’ superovu akciu. V uvedenom pripade méze na$ hrac¢ zastavit' prihravku medzi
superovymi hra¢mi.

Smer prihravky

Obr. 5 Vynosova funkcia ¢. 1

7.2 Vynosova funkcia ¢. 2 : Prihravka spoluhracovi

Ako uz z nazvu vyplyva tato vynosova funkcia opisuje hernd situaciu, v ktorej sa nas hrac
snazi prihrat’ spoluhracovi. V tomto pripade je potrebne overit' niekolko predpokladov.
Prvym je skutoc¢nost’, ¢i hrac, ktorému chceme prihrat’ ma pridelenu rolu receiver. V opa¢nom
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pripade by totiz tento hra¢ nedokazal spracovat’ prihravku. Dalsi predpoklad, ktory sa testuje

je skutocnost’, ¢i je priestor medzi danymi dvomi hra¢mi volny. Ak je v priestore medzi
hra¢mi ¢len superovho timu prihravka sa nevykona. Ak obidva predpoklady boli splnene prvy
hra¢ prihrd druhému hracovi v uréitom smere aten sa presunic na zamysSlané miesto
prihravky.

Vynos, ktory sa prideli takejto hernej situacii urcuje pomocna funkcia uCG. Ta urci pre kazdu
prinrdvku jej vynos v rozmedzi 5 az 7 bodov. Logickym vyrazom je mozne tato hernt
situéciu opisat’ nasledovne:

THILRRET .
Iy PLEscET . .-'

(P . has-role-receiver(j) A
—isPassBlocked (i, j, dir) A

a; = passTo(j.dir) N
— - S R T L =3 |- 9ri LT .
a; = moveTo(dir) : u(j.dir) € [5,7]) ¥ #1
Graficky je vynosova funkcia ¢. 2 znazornena na Obr. 6. Na tomto obrazku su znazorneny
dvaja hraci, ktory st uvazovany v tejto vynosovej funkcii. Na obrazku je taktiez vidiet aj

zonu, ktoré sa vyuziva na testovanie, Ci je priestor medzi dvojicou hracov volny.

Smer prihravky

Sledovana zona

Obr. 6 Vynosova funkcia ¢. 2

7.3 Vynosova funkcia ¢. 3 : Driblovanie hraca

Vynosova funkcia ¢.3 reprezentuje hernu situdciu, v ktorej sa hra¢ rozhodne driblovat
s loptou uré¢itym smerom. Pri tejto vynosovej funkcii sa testuje len jeden predpoklad a to ¢i je
priestor v ktorom sa hra¢ rozhodol driblovat’ volny. Ak je tento predpoklad splneny bude
takejto hernej situacii prideleny vynos 2 body. Tento vynos je pomerne nizky, ale odraza fakt,
ze driblovanie jedné¢ho hraca je menej vyhodne pre tim ako prihravka, alebo strel'ba na branu.
Logicky vyraz pre tato hernd situaciu je uvedeny na tomto mieste :

(P8, is-empty-space(i,n) A
a; = dribble(n) : 2)
Na obrazku cislo 3 je zndzornena situdcia, v ktorej ma hra¢ zaujem driblovat’ urcitym

smerom. Na obrazku je taktieZ vidiet' zonu, ktord sa pouziva na testovanie, ¢i je priestor pre
driblovanie volny.
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Smer driblovania

Sledovana zéna

Obr. 7 Vynosova funkcia ¢. 3

7.4 Vynosova funkcia ¢. 4 : Odkopnutie lopty

Tato vynosova funkcia podobne ako vynosova funkcia ¢.1 je pomerne jednoducha
a nekontroluje ziadne predpoklady na jej vykonanie. Funkcia reprezentuje situaciu, pri ktorej
sa hra¢ rozhodne odkopnut’ loptu smerom na stperovu branu k superovym obrancom. Tato
situacia predstavuje vychodisko z nudze ak nieje mozne vykonat’ Ziadnu z ostatnych hernych
situacii. Tomuto faktu zodpovedd aj vynos funkcie, ktorého hodnota je 0.1 bodu a je
najmensim zo vSetkych vynosov. Logicky zapis tejto hernej situacie je taktiez jednoduchy :

P a; = clearBall : 0.1)

Situaciu, ktort reprezentuje tato funkcia je mozne vidiet’ aj na Obr. 8. Na tomto obrazku hrac¢
odkopne loptu smerom medzi superovych obrancov, ked'Zze nemoze vykonat Ziadnu ina
akciu.

Smer odkopnutia

Obr. 8 Vynosova funkcia &. 4

7.5 Vynosova funkcia ¢. 5 : Strelba na branu
Vynosova funkcia ¢.5 predstavuje hernt situaciu, ktora ma spolu s prvou hernou situaciou
najvacsi prinos pre tim. Reprezentuje situaciu, v ktorej hra¢ moze striel'at’ na branu. Funkcia
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kontroluje dva predpoklady: je hra¢ pred branou? a moze hra¢ kopnut do lopty?. Tieto

predpoklady st pomerne jednoznacne a zrozumitelne, takze ich nieje potrebne blizSie
opisovat. Ked’ze tato hernd situdcia je jednou z najuzito¢nejsich aj jej vynos je vysoky — 10
bodov. Logicky opis tejto vynosovej funkcie vyzera nasledovne:

f o PpaREerT
Lt
W He

o

is-in-front-of-goal(7) A

is-ball-kickable(z) A

a; = score : 10)

Opisovana herna situacia je zndzornena aj na Obr. 9. Na tomto obrazku je vidiet’ hraca, ktory

je pred branou a zaroven méze kopnit’ do lopty. Splnene st teda obidva predpoklady a hrac
moze vystrelit na branu.

Smer strelby

Brana

Obr. 9 Vynosova funkcia ¢. 5

7.6 Vynosova funkcia €. 6 : Prihravka po ziskani lopty

Vynosova funkcia ¢. 6 je jednou z komplikovanej$ich funkcii opisujica vnimanie situacie
z pohl'adu hraca, ktory je schopny prijat’ prihravku. Funkcia reprezentuje situaciu, v ktorej
spoluhra¢ zastavenim akcie stipera ziska loptu a po ziskani lopty ju prihrd danému hracovi.
Tato funkcia ma dva predpoklady, ktoré kontroluja, ¢i spoluhra¢ ma pridelent rolu interceptor
(moZe narusit’ siperovu akciu) a ¢i je priestor medzi tymito dvoma hra€mi volny. Ak su tieto
predpoklady splnene, spoluhra¢ sa pokusi prerusit’ akciu supera. Nasledne ziskani loptu
prihra spoluhrac¢ovi. Podobe ako pri kazdej hernej situacii suvisiacej s prinravkami aj pri tejto
je mozny vynos vrozmedzi 5 az 7 bodov. O konec¢nej hodnote vynosu rozhoduje funkcia
uCG. Logicky je moZne tato situdciu zapisat’ nasledovne:
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a; = intercept A
a; = moveTo(dir) : u(i, dir) € [5,7])
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Opisovand hernd situécia je zobrazend aj na Obr. 10. Na tomto obrazku sa ¢erveny hra¢ najprv
snazi ziskat' loptu zastavenim superovej akcie. Po pripadnom ziskani lopty ju prihra

spoluhracovi.

Zamyslana
prihravka

Ziskanie lopty

Smer prihravky

Obr. 10 Vynosova funkcia ¢. 6

7.7 Vynosova funkcia ¢. 7 : Dvojnasobna prihravka

Tato funkcia opisuje hernt situéciu, v ktorej hra¢ prihra spoluhracovi a ten nasledne prihra
dalSiemu spoluhracovi. Dvaja hraci, medzi ktorymi prebehne druha prihravka samozrejme
musia bezat’ rovnakym smerom. Tato funkcia kontroluje 2 predpoklady. Prvy predpoklad
hovori, ¢i ma druhy spoluhra¢ pridelent rolu receiver a ¢i je priestor medzi prvymi dvomi
hra¢mi volny. Ak su tieto podmienky splnene prvy hra¢ prihrd druhému spoluhracovi a ten
spolu s tretim spoluhra¢om bezia rovnakym smerom. Tuto situdciu je mozne opisat’ logickym

vyrazom nasledovne :
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(py ;  has-role-receiver(k) A
—isPassBlocked(k, 7, dir) 2
a; = passTo(k,dir2) A

ap = moveTo(dir2) A
a; = moveTo(dir) : u(i,dir) € [5,7]) Vi, k#1

Hernu situaciu €.7 je mozne vidiet' znazornent aj na Obr. 11.

Beh druhého
spoluhraca

Beh tretieho
spoluhraca

Prva prihravka

Obr. 11 Vynosova funkcia €. 7

7.8 Vynosova funkcia ¢. 8 a ¢. 9 : Presun na strategickl poziciu
Tieto vynosoveé funkcie opisuje situaciu, ked’ sa hra¢ prestiva na strategicka poziciu, ktora mu
je priradena. Rozdiel medzi tymito funkciami je len v tom, ze funkcia ¢. 8 sa aplikuje na rolu
receiver a funkcia ¢. 9 sa aplikuje na rolu passive.

7.9 Priklad algoritmu eliminacie premennych (APE)

Nasledujuce riadky su venované ukazke funkénosti APE algoritmu na konkrétnom priklade.
Obr. 12 zobrazuje situaciu potreby koordinacie agentov. Na priklade si nasimulujeme logiku
navrhnutého algoritmu.
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Obr. 12 Priklad APE
APE v okamihu zachytenom na obrazku:

1. Pridelia sa vSetkym agentom roly

2. Vyberie sa agent na eliminaciu v danom okamihu. Na lepSie nasimulovanie nasej
situacie sa vybral agent, ktory sa nachadza pri lopte a je oznaceny O :

3. Tomuto agentovi bola pridelena rola acttive_passer (znamena to, ze hra¢ mébze
vykonat’ akciu s loptou, méze do nej kopnut) s prislusSnymi operdciami, ktoré moze
v danom okamihu vykonat a to su:

leadding_pass_to — nebeznt prihravku
dribble — utekat’ s loptou smerom na branu
clear_ball — odkopnut’ loptu

score — striel’at’ na branu

o0 o

4. Nasledne sa za¢nu prechadzat’ vsetci ,,spolu agenti. Vyberaja sa len agenti, s ktorymi
eliminovany agent susedi a ma moznost’ vytvorit' spolo¢nil akciu. Z nasho obrazku
boli vybrati dvaja agenti oznaceni

5. Postupne sa prechadzaju tito agenti (ur¢eni na spolupracu) a su im priradené akcie,

, ktory je v roly receiver. Z toho vyplyva, ze méze vykonat

ktoré méZzu vykonat _na zaklade prislichajucej roly. V naSom priklade si zvolime
hraca s oznaenim

tieto akcie:

a. Mmove_to — presuii sa na urcenll poziciu
b. move_to_strategy positition — presun sa na domovska poziciu

1V-24



RoboCup S - Nové stratégie &
Vynosové funkcie >

‘Jahodovj
Awmcowa
6. Vtomto bode sa zacne s vyhodnocovanim akcii, ktoré moze vykonat eliminovany

hra¢ a akcii, ktoré méze vykonat’ v kombindcii s akciami poskytujdcimi s pomocnym
agent. Tieto akcie s ohodnocované vynosovymi funkciami. Su predefinované
ohodnocovanie vynosové funkcie, ktoré vznikli na zéklade rdéznych moznych
kombinécii akcii agentov. Spominané vyhodnocovanie funkcie désledne kontroluju
mozne stavy pre dané akcie. V nasom pripade budu ohodnotenych 9 moznych akcii

a Z nich bude vybrata ta, ktora bude mat’ najvyssi vynos. Zoznam ohodnotenych akcii
vynosovymi hodnotami pre dany priklad je:

e Dribble
e Score
e Clear ball

e Leading_pass_to — Move_to

V poslednom pripade ide o kombindciu moznej spoluprace eliminovaného agenta
s vybranym agentom. V tomto pripade si treba uvedomit,, ze treba brat do ivahy 8
moznych smerov. Preto je moznych akcii na ohodnotenie 11.

7. Nasledne bude vybrana najvyhodnejSia a najvynosnejSia akcia eliminovaného agenta
v danom okamihu s nami vybranym agentom. Nasledne sa vybera d’al$i mozny agent.
Postupne sa prejda  vSetci agenti, s ktorymi mdze eliminovany agent
spolupracovat’. Vyberie sa pre eliminované¢ho agenta najuzito¢nejSia a najvynosnejsia
akcia. Néasledne sa agent eliminuje z grafu.

Postupne by sme eliminovali vSetkych agentov z grafu a dostali sa k spolo¢nej najvynosnejsej
akcii pre cely tim. To je hlavna myslienka navrhnutého algoritmu.
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8 Spustanie, skript a praca s trénerom

Tim implementoval aplikéciu trénera, ktora je urcena k zdokonalovaniu a sledovaniu zmien
pocas navrhu a implementacie hra¢a. Hlavnym dovodom je pouzivanie trénera v procese

testovania hraca. Potrebou bola moznost nastavovania polohy hracov, lopty a opétovne
opakovat’ trénovanu situaciu.

8.1 Umiestnenie a spustanie trénera

Aplikécia trénera sa nachadza v samotnom adresari projektu hraca. Je oznaCena ndzvom
adreséra trener-build, kde sa nachadza sprievodny stbor s navodom na pouzitie. Zaroven na
ulah¢enie prace bol vytvoreny v build adreséari subor start-all.bat a subor start-all-with-
trainer.bat, ktoré automaticky spustia ziadany pocet hracov, server, monitor a aj samotného
trénera. Hlavnym cielom bolo zautomatizovanie spustania projektu ako celku.

Spustaci stbor start-all-with-trainer.bat je mozné upravit tak, aby sa dal zapas spustit’ proti
réznym sOperom, aby sa soccer server, soccer monitor dali spustit z I'ubovolného
umiestnenia na disku, aby sa dal nastavovat’ poCet hraCov a aby sa spust’al aj tréner.

Uprava spustitelného BAT suboru:

Pre zmenu stpera je potrebné upravit’ subor(i) nasledovne:

set team2=[lubovolny ndzov timu]
set prog2=[existujuca cesta k exe suboru hrdca]

Pre zmenu trénera je potrebné upravit’ subor(i) nasledovne:
set trener path existujuca cesta k exe suboru trénera]

Dalej je uZ iba potrebné spustit’ jednotlivych hracov a trénera(pripadne spolu s brankarom)
nasledovne:
start %PROG2% -n 8 -t S$TEAM2% -h %HOSTS

start Strener path%trainer.exe

Ak potrebujete zmenit’ umiestnenie soccer servera a monitora, sta¢i v hornej ¢asti bat suboru
zmenit’ pociato¢né udaje:

set server path=/platnd cesta k exe suboru soccer servera]

set monitor path=/[platnd cesta k exe suboru soccer monitora

1V-26



RoboCup S - Nové stratégie 8

R,

Spustanie, skript a praca s trénerom »!

‘Jahodovj
mmcowa
Po spusteni nami pripraveného skriptu sa ndm zobrazi okno aplikéacie trénera, v ktorej si
nasledne zvolime trénovanu akciu, rozostavenie, ktoré ma byt spustené pomocou trénera (vid’

Obr. 13.).

| i

Exit

Obr. 13 Okno aplikacie trénera

Samotny skript ma format XML (vid’ Obr. 14), v ktorom su zachytené vlastnosti trénovanej
akcie. Subor ma pomenovanie situation.xml. Medzi zakladné moznosti nastavenia akcie
patria:

e Moznost nastavenia poctu hracov - V samotnom stbore sa nachadza ¢ast’ s nazvom
players, v ktorom je popis jednotlivych vlastnosti hracov. Pocet hra¢ov uréuje pocet
tagov s nazvom <player>.

e Nastavenie pozicie hracom — poziciu hracovi uréuje tag s ndzvom <position>

e Nastavenie pozicie lopty — poziciu lopty nastavime pomocou tagu S nazvom
<position>, ktory je podtagom tagu <ball>

Nasledny obrazok je ukdzkou XML nastavenia trénovanej akcie.

<situation xmlns="http://wwwz.dos.elf.stuba.skf/TeamProject /2002 / teamdl/ Situation™:
<bhall>

<position x="-40" w="0"/=
cwelooity x=rOr y=rOrss
</ball=>
<players:>
<left3ide>
<player number="1":-
<position x="-40" y="0"/ >
<velocity x="0" w="0"in
<heckbngle wvaluse="or/ >
</players>

Obr. 14 Ukazka zapisu trénovanej akcie
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8.2 Analyzalogovania

Pre potreby testovania a debugovania sme sa pokusali pracovat’ s logovacim systémom, ktory
bol uz bol implementovany v hrac¢ovi. Funkcia logovania je implementovana v stboroch:

e Logger.cpp
e SituationsLog.cpp

PodTa tychto dvoch suborov sa deli logovanie na:
¢ Standardné logovanie, kde trovef zobrazenia logov je dané ich nastavenou prioritou.

e Logovanie situacie na ihrisku. Tento logovaci ndstroj zapisuje pozicie hra¢ov na
ihrisku do xml stboru. Tento logovaci subor méze byt napomocny pre neskorsie
testovanie.

Logovanie situacie na ihrisku do suboru prebieha bez problémov, nakol'ko kazdy hra¢ ma
definovany subor, do ktore sa tieto logované informéacie zaznamenavaju.

Pre Standardné logovanie je situdcia zlozitejSia. Hracovi je potrebné nastavit uroven
logovania, t.j. rozsah, vktorom sa budii log informacie zaznamenavat. Nastavuje sa
miniméalna a maximalna hodnota. Bud’ ako hodnota prepinaca spustanému hracovi (prepinac
—d ), alebo priamo v zdrojovom subore main.cpp. Nastavenim spravneho rozsahu logovania,
by sa mal vytvorit’ testovaci subor. Podl'a zdrojovych suborov je prepina¢ —o, ktory by mal
umoznit’ vytvorenie logovacieho suboru. Nam sa nepodarilo spustit’ toto logovanie.

Druhym spdsobom, ktorym sme sa pokusSali logovat, bolo logovanie prostrednictvom
Standardného vystupu (stdout) cez funkciu jazyka C printf(). Tu sme narazili na problém, ze
nakol’ko spustame simulacie prostrednictvom bat stiborov, nie je mozné v nich presmerovat’
vystup do suborov. Bez presmerovania vystupu bol vypis do konzoly prirychly
a nepouzitel'ny.
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9 Metodika pre debugovanie hraca

9.1 Uvod
Tim vychddzal zdokumentu Eclipse Project CDT (C/C++) Plugin Tutorial
http://www.cs.umanitoba.ca/~eclipse/7-EclipseCDT.pdf

Je nutné doinstalovat’ GDB. Je to unixovsky debugger, ktory bude spustany pod MinGW
prostredim. Stiahnut’ si ho mozete z webu MinGW. Pri kompilacii hra¢a musi byt definovany
Specialny prepina¢ —ggdb vid’ makefile. Tento prepina¢ spdsobi, ze kompilator vygeneruje do
exe suboru extra informacie potrebné pre debugger. Spustite make clean — to zmaze staré
object subory (*.0). A opét buildnite hraca. Spustite celt hru (start-all.bat alebo start-all-with-
trainer.bat).

9.2 Vytvorenie profilu pre debugovanie hraca
1. Vytvorte novy debug profil (vid Obr. 15).

| Praject Explorer — @ = B8 @ PlaverTeams.cpp &4 & Makefile @ Worldiodel,
[ Project Explorer 53 &, = &
[ f_;é activebpel-4.1 [3rd Party Projecks/activebpel-4.1] - 94 7 Using eirele algorithm Th1S tunc
LT Alianz Insurance Sobver 295 * line specified by angle
[Ty ECCSDeplDesc [ECCS Deployment descriptor ftrunk] 296 " Here iz mwade the decision if ap
. )
1 ECes Messaging 297 considered.
*
[ Tz eFFICE dovolenka [centire dovolenka] 258
. )
4 lfghrac [codeftrunk] 298 [lzee passToFitness
4 df;? Binaries sog -
. )
b % coach.exe - [x86/le] 127 16,12.2007 23:11 jan.kohutg4 301 * Bparam angle line angle from ple
& * .
b0} gos_player_old.exe - [x86(le] 97 3.12.2007 21018 jan.kohutge 302 v @parsm oFlayer player to kick tc
+* [
b 4% MSYCIRTD.DLL - [x86/le] 154 9.3.2008 20:44 petras.martin 303 then use OBJECT =
N .
b4 msverrid.di - [xE6fe] 152 7.3.2008 11:04 petras.martin 304 * @param pos the best position whe
. i
b &% MSYCRTDLDLL - [x86/le] 154 9.3.2008 20:44 petras.martin 305 * Bparam dConfThr confidence trest
| H * i i
I fﬁplayerexe[xss,ﬂe] R 5 SRR 306 [fresult fitness for this angle
[ f% static_plaver.exe - [x N 'V
B % trainer.exe - [xo6/l] Open uble Player::passTo| ALngRad angl
) . _ *pos, douhbl
-4 wercesc 2 B.dl- 1o Open With g VecPosition weel = UH—>g;t.ﬂ.gent
[ % werces-c_Z_ G0l - [x
I werces-depdom_2_8.q [ Copy Chrl+ double x, ¥;
[ {:a werces-depdom_2_80 .Paste ChelY guiie Ex; nz;.:d; 12 it
- o e fi it = - ofit =
bl Includes ¥ Delete Delete int iIndext !
[ bwild ’
. gdi ¥ Remove from Context ChrH-Alk+Shift4+-Down double plx, ply, pZx, p2Zy:
b logalyzer Maove, .. UECPDSitiD.n posChi (0, 0);
4Gy sre Renarne Fz double dDist:
double r;
I [R) ActHandler.h 16 &.11 S i,
B[R} ActionScheduler b 16 A Export )
B added by petras
B[R ArsToolbox.h 16 8.11
b [B) BasicCoach.h 111 15, £ Refresh - ,/:.; 1rflcreasn? the can;idenci thre
b Eﬂ BasicFlayer.h 16 .11 if [ formations-rgetFlayerType()
B[R Conmection.h 16 811 Build Configurations 4 dConfThr = 0.5;
I [ Formations.h 16 @11  Make targets D iy
line at this angle ir
b [R) Fuzzy.h 16 8.11.2007 create
B Eg fuzzvgroup.h 16 .11 Run As d br=aTonlhny: s arestal inaTolwerd
b [B) Fuzzyabih 16 8.11.2 Debug As *| o5 1 Debug on Server &lt+5hift+D, R
B[] Fuzzyrule.h 16 8.11.2 prT:"E As *| [€] 2 Local CfC++ application
. Walidate
I EE, GenericValues.h 16 8
Open Debug Dialog. ..
B[R Geometryh 16 811, TeAm b3 0p i

Obr. 15 Vytvorenie debugovacieho profilu
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2. Dalej Obr. 16.

Create, manage, and run configurations

+ g —+1

|t\,f|:|e filker text

B Apache Tomcat
4 [E] ciC+ Attach b Locsl Applics
] ayer -attach ko process
E C/C++ Local Application
E aos_player exe
E Mew_configuration
E player -debug
E C/C++ Postrmortem debugger
4 Eclipse Application
E4 Eclipse Data Tools
E GDE Hardware Debugging
B GENEric Server
B Genetic Server{External Launch)
B HITP Preview
& 12EE Preview
Java Applet
4 Java Application
[T Exporterviet
.55 Java Bean
Ju JUnit
JU Mnit Plug-in Test
4 056 Framewark
4 E, Remote Java Application
activebpel-4 *
Filter matched 29 of 35 items

¥

[

m

Hame: | plaver -attach to process

Main fﬁ“« Debugger\l Tiv Sourcew B gommonw

Project:

|hrac || Browse. .. |
CJC++ Application:

|bui|d'l,p|ayer.exe | |Search Project. .. | | Browse, ., |

Debug I | Close

Obr. 16 Vytvorenie debugovacieho profilu (2)
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3. Prisptstani debugovania je nutné vybrat’ uz beziaci proces,na ktory sa napojime.

& cSelect Process

Select a Process to atkach debugger to;

B mspaint.exe - 83132 -

B nod32ken.exe - 1164

B nodszkuiexe - 3284

[ Notepadz exe - 57684

¥ openvpn-gui.exe - 3360

B pdservice,exe - 3260
iplaver.exe - 92996 |

[ rossserver.exe - 92930

= Regsrec.exe - 1260

B rundllzz.exe - 3172

B rundllzz.exe - 3560 =

m

B Do\worklworkspace\hracibuildiplayer . exe

@ | ok || camcel |

Obr. 17 Vyber procesu

9.3 Navody
1. Pri debugovani spravidla staci sledovat’ ¢innost’ jedného agenta, preto odporucam si
spustit len jednu inStanciu nasho hraca, na ktoru sa napojime pri debugovani. Teda
upravte si .bat subor podla potreby nejako takto:

set team=JahodoviPrincovia
set prog=player

set team2=GangOfSix2
set prog2=static player

team 1
start SPROG% -n 1 -t STEAM% -h $HOSTS
sleep 1
start %PROG2% -n 2 -t $TEAM$ -h $HOST$%
sleep 1
start %PROG2% -n 3 -t $TEAM% -h $HOST$%
sleep 1

team2
start %PROG2% -n 1 -t $TEAM2% -h %HOSTS
sleep 1
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start SPROG2Z2% -n 2 -t STEAM2% -h %HOSTS
sleep 1

Teda nevadi, Ze s nas§im hra¢om hraje v jednom time nejaky iny hrac.

2. Vytvoril som $pecialneho hraca static-player.exe. Tento hra¢ sa po cely ¢as nepohne
Z miesta. Teda ndSmu debugovanému hracovi sa nemeni model sveta. Pri tomto
hracovi je nutné pouzit’ trénera, ktory mu nastavi poziciu na ihrisku.

3. Davajte si pri debugovani pozor na fakt, ze hracovi sa s casom meni vnitorny model
sveta. Teda, Ze hoci ho mate drzite na breakpointe, jeho model sveta sa dalej
aktualizuje v d’alsom threade. Takisto si treba uvedomit, ze informacie starni
v kazdom cykle, pokial' nie si obnovované. Preto sa mdzZe stat, Ze nd$ hra¢ zacne
niektoré informacia z modelu sveta ignorovat, lebo ich poklada za prili$ staré.
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Zaver

Dokument Implementacia navrhovaného rieSenia ma za tlohu informovat’ o stave realizacie
navrhovaného riesenia. Tim ¢. 16 sa pocas letného semestra akademického roku 2007/2008

snazil zrealizovat' to, Co je uvedené v navrhu rieSenia. Dokument postupne opisuje
implementované vylepSenia hraca timu Gang of Six. Cielom timu je vylepSenie hraca
minimalne natol’ko, aby bol schopny zvitazit' proti hracovi timu Gang of Six, ktory bol
vytvoreny v minulom akademickom roku. Algoritmus elmininacie premennych, formécie,
brankar, vyuzitie trénera, analyza logovania i debugovanie su hlavné oblasti, na ktoré sa tim
zameral. Tieto Casti st podrobne rozpisane v kapitolach dokumentu.
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Prilohy
V tejto Casti s uvedené prilohy tykajice sa dokumentu Implementécia navrhovaného
rieSenia.

Priloha A: Bibliografia

Priloha B: Zoznam tabuliek

Tab

1 HiStOria Zmien dOKUMENTU ... ..ottt 2

Priloha C; Zoznam obrazkov

Obr. 1 Ukazka pripadu, ked’ sa brankar rozhodne vybehntt’ z brankoviska..................... 6
Obr. 2 LcCe hradca pri prifrdvani ...........coocvviiiiiiiic e 9
Obr. 3 Luce brankara pri prifravani...........ccoeieeiiieiiieiiieee e 9
Obr. 4 Priklad konfigurécie forméacie s ndzvom FT_initial ..........c.coocoviiiiiiiiiiennnn 11
Obr. 5 Vynosova funkcia €. 1 ....oooiiiiiiiiiiiice e 18
Obr. 6 VYNosova fUNKCIA €. 2 ...oooiiiiiiiiiiiiic et 19
Obr. 7 VyNnosova funKcia €. 3 ....ociiiiiiiiiiiiiice et 20
Obr. 8 VYNOSOVA TUNKCIA €. 4 ..oooeiiiiiiiiiiiee et e e 20
Obr. 9 VYNosova fUNKCIA €. 5 .ooiiiiiiiiiiiiiiiii ettt e e 21
ODbr. 10 VYNOSOVA fUNKCIA €. 6...vvveevieeeiiiieeiiie e siie e s tie e iee e sive e siae e sae et eesnsaeesneee e e 22
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OBF. 12 PriKIAU APE ... ..ottt ettt 24
Obr. 13 OKNO apliKACIE TrENEIA ... .ccvvee ettt e saee e 27
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1V-34



	História zmien
	Tím
	Obsah dokumentu
	Úvod
	Prehľad dokumentu

	Zmena v navrhovanom riešení výbehu brankára
	Príhrávky bránkára
	Nenahrávať obsadeným hráčom
	Prihrávky brankára
	Výsledky našej implementácie

	Zmena formácií počas hry
	Doterajšia logika
	Trieda Player
	Trieda Player
	Trieda PlayerTeams

	Implementácia zmeny formácii počas zápasu

	Algoritmus eliminácie premenných (APE)
	Cieľ APE
	Princíp a práca APE
	Pseudokód algoritmu eliminácie premenných

	Pomocné funkcie algoritmu eliminácie premenných
	Funkcia isPassBlockedCG
	Funkcia isEmptySpace
	Funkcia uCG

	Výnosové funkcie
	Výnosová funkcia č. 1 : Zastavenie súperovej akcie
	Výnosová funkcia č. 2 : Prihrávka spoluhráčovi
	Výnosová funkcia č. 3 : Driblovanie hráča
	Výnosová funkcia č. 4 : Odkopnutie lopty
	Výnosová funkcia č. 5 : Streľba na bránu
	Výnosová funkcia č. 6 : Prihrávka po získaní lopty
	Výnosová funkcia č. 7 : Dvojnásobná prihrávka
	Výnosová funkcia č. 8 a č. 9 : Presun na strategickú pozíciu
	Príklad algoritmu eliminácie premenných (APE)

	Spúšťanie, skript  a práca s trénerom
	Umiestnenie a spúšťanie trénera
	Analýza logovania

	Metodika pre debugovanie hráča
	Úvod
	Vytvorenie profilu pre debugovanie hráča
	Návody

	Záver
	Prílohy
	Príloha A: Bibliografia
	Príloha B: Zoznam tabuliek
	Príloha C: Zoznam obrázkov

