s TU - - Slovenska technick& univerzita v Bratislave
o Fakulta informatiky a informa ¢nych technologii

FrbTe llkovicova 3, 812 19 Bratislava

RoboCup 3D

Pouzivatd’ska a systémova prirdka

AGENTY
R C UP

Tlmovy prOJekt

Autori: Bc. Peter Nosko
Bc. Dusan Rodina
Bc. Daniel Slamka
Bc. Peter Smolinsky
Bc. Ondrej Sevce

Bc. lvan Tomow

Tim: Agenty 007 (ting.7)
Studijny odbor: Informéné systémy a Softvérové inzinierstvo
Akademicky rok: 2008/2009

Veduci timu: Ing. Marian Lekavy



3

4

(U177 o o RO 3
L1 (0 ] 0 = V7= 1 L= PRSP 4
2.1.  Spustenie a nastavenie EAItOra........ccoccceeiiiirieee e 4
2.2. POZIvatBSKe ProStredi€ .........ceeuuuieeiiiiiiiee s s ceeeeeeriieiis s s s e e e e e e e e e e e eeeeeeaenennnnn s 5
2.2.1. HIQVNA 0Drazovka.............euiiiiiiieeee e 5
2.2.2. (T4 g or= T o o] 1Y/ ¢ 1o 1Y R 6
2.2.3. KNIZNICA SPrAV ZO SEIVEIA........cccieeeeeee e et e e e e e e e e e e 6
2.3.  Vytvorenie a editovanie ponybU ........ccccceee s 7
2.4, VyKonanie PONYDU ........coooiiiiiiiiii et 13
2.5, MESSAQE PaAISEr ...ccuuiiiiiiiiiiiiii e mmmmmmm ettt e e et e et e e et e e e e e e eaans 15
2.5.1. Implementacia spatnej vazby (Server -> EXitQ..........cvvvveeeiiiiiiiieeeeeenniinnn, 15
2.5.2. Zaznamenavanie SPrav agentOm .......coceeeemmsrereeeeeeeeeeeeeeeeernrnnnnnnan 15
2.5.3. Parsovanie SPrav V €AItOr€..........uecccccceeeeeee e e e e e e e e 15
2.5.4.  Vykonanie pohybu V editOre ............ceueeeevieeiiiiiiiiiiiiiiiee e eeeeeeee e 15
Server SIMSPATK ..o e e e e 16
G 700 I VAV o o T 1T 4T 1 (o U USSP 16
3.2.  Pridanie viaCeryCh MIAV ..........ccoouvviiiiiiiiii et 16
3.3.  Pripojenie na server Na inOmM PC ...... oo 16
AGENt RODOCUPSD ... oo e e a e e e e e e e e e e e 17
4.1,  VYyKonavanie PONYDU.......cccoiiiiii i e e e e e e e e 17
N W o o [0V 2= T a1 [ VA= To =T o1 (0 T 17
4.2.1. Parametre prikazoveho riadKu........ . .eeeeeeeeei e eeeeeeeeeeeevveeeene. 17
4.2.2. UkézZka pouzitia logovania priamo v kode &gen..............coceeeeeevvvvvnnnnnnne. 18
4.3. Pridanie NOVENO PreplE.........cooeiiiieieeiiiiiiiieieeiiiie s e e e e e e e e e e e aaeaeeanennnnns 19
4.4.  Rovnovazny modul V RODOCUP 3D ........uicemmmmmeereriiiiieeeeeeeeesessssesiineseeeeeeens 19
4.4.1. Vypgitanie aktudlnej pozicigasti tela robota.............ccccvveeiiiiiiiiiienninnnns 19
4.4.2. Identifikovani@’aziska robota................eeeeiiiiiiiiiiiiiie 20
4.4.3. Identifikovanie opornych bodov robota...........ccccvvviiiiieiiiiiie 21
4.4.4. Vypa&itanie stabilnej plochy robota.............coceeeeeiiiiiii e, 21
4.4.5. Utenie vektoru posunu hia do stabilnej polohy ............cccccciiiiceeeeeennn. 21
TR 1Sy 7= = Tt F= W o o To (1] LU S 22
5.1.  MINIMAINE POZIATAVKY ........uuurriieieet s ettt e re e e e e e e e e e e e e seeeseeeeeeeees 22
5.2, INSLAIACIA SEIVEIA .. .uvvviiiiiiiiiiii s et n e e e e ebeeeees 22
5.3, INStalACIa MONITOTA .....uuiiiiiiiiiiiiii et e e e e e 22
5.4. InStalacia agenta a editoru PONYDOV ... .o eeerenneniiieiieeeeeeeeeeeeeeeeaseveiennnanenens 22



1 Uvod

Tento dokument predstavuje pouZzivatal a systémovu pritku ukena pre pouzivatev
Editora spravania a pre pracu s agentom, ktoryketni rAmci Timového projektu k téme
RoboCup 3D.



2 Editor spravania

Editor spravania je zakladny projekt, ktory bol woteny ktéme RoboCup 3D, aby
zjednodusil pracu pri vytvarani pohybov robota. Boau editora sa dé efektivne pracbna
ich tvorbe a nasledne sa daju vytvorené pohybylsinaulova’ v prostredi 3D futbalu.

2.1. Spustenie a nastavenie editora

Samotny produkt (Editor spravania) sa gspuSako aplikacia pomocou suboru
RobotBehaviourEditor.exeNa spustenie editora je potrebnétnmainStalované prostredie
Microsoft .NET Framework 3.5, ktory obsahuje bakikiznic, ktoré su potrebné k chodu
produktu.

Na to aby sa pohyby vytvorené v editore dali simafpje potrebné ntaspustené aj
d'alSie s@dasti projektu. Medzi ne patri server SimSpark, nora agent, ktoré budu opisané
v zvla® kapitole. Tieto séasti treba v editorom pohybov prepojato pomocou menu
MozZnosti -> Nastavenia (Obr. 1), kde sa k nim zadéta. Ptiom server a monitor sa
v pévodnom stave sptEU automaticky naraz pomocou subenmspark.exePo jednoduchej
editacii sa da monitor spustaj zvla¥ pomocou subormonitorspark.exeAgent sa spia

pomocou suboriRobocup3D.exe

Editor spravania - [KniZnica prvkov]

o) Sdbor  Sprévanie  Knifnica | Mofnosti | Oknd  Pomocnik

!'-':'-'l Movy pohyb \"Q:i Mova podmienka Mastavenia "aku:ia Ll Importovat spravy zo server

= ﬁ
H-55% Pohyby
T8 Zamery
% Predpodmienky
-5 Spravy zo servera
T8 Alcie

Obr. 1 - Prepojenie editora s agentom a serverom



Nasledne sa otvori okno Konfiguracia, v ktorom aatavi cesta k stboru s agentom,

serverom a kniznici, ktoré obsahuje jednotlivé goph{Obr. 2).

Konfiguracia

Cesta k stboni s agentom: | \Robocup3D exe

Cesta k siboni serveny: E . hServersimspank exe
T
.
1

Cesta ku kniznici: N "._Eu:lrojalqr"-.IJblary"'-.

Obr. 2 - Nastavenie cesty k siborom

Po tomto nastaveni sa dacaa s pracou v editore a nasledne aj spustmulacia
v prostredi SimSpark.

2.2. PoZivate I'ské prostredie

2.2.1. Hlavna obrazovka

Editor spravania sa sklada z hlavnej obrazovkyraimbsahuje zakladné ovladacie prvky,

ktoré s zobrazené na nasledujucom obrazku (Obr. 3)

B8 Editor spravania - [KniZnica prvkov] |Z||E|[g|
o Sibor Spravenie Kninica Momnost  Oknd  Pamocnik 1., - & x
-4:5 Moy pohyb EZ': MNova podmienka ﬂ:ﬁ Movy zamer En'-‘ Mova akecia @ Impartovat spravu zo servera 2 L
= &2 Knifnica

I—" Rﬁ Pohyby
ez

-4l 1DIhaChodza maj
Ll (DiheCtocenisViavo mo)
-4l {CtocenieVlavo.mo) 3.
L {DtocenieVpravo mo)
-4 Stojka {Stojka.ma)
Lo Vstanie.mo)
T8 Predpodmienky
I'é-‘: -5 Sprévy zo seivera

LT Akcie

Obr. 3 - Hlavna obrazovka Editora spravania
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1. Hlavné menu — obsahuje polozky :

Subor — sluzi na vytvorenie, otvorenie, uloZzeniaeretie projektu
Spravanie — sluzi na pridanie a zobrazenie samakuig

Kniznica — slUzi na zobrazenie okna Kniznice prvkov
Moznosti — slUZi na nastavenie cesty k siborom

Okné — sluzi na prepinanie medzi jednotlivymi oerommi oknami

Pomocnik — obsahuje informacie o programe

2. Menu okna Kniznice prvkov

Umoziuje pridavd jednotlivé prvky spravania (pohyb, podmienku, zana&ciu)

— momentalne furdné len pridavanie pohybu

Umoziuje importova spravu zo servera

3. Khniznica prvkov

Obsahuje jednotlivé vytvorené subory (pohybov, zéwepredpodmienok, akcii

a sprav zo servera) — momentalne ftméknizZnica pohybov a sprav zo servera

2.2.2. Kniznica pohybov

Hlavnou ¢ag’ou kniznice prvkov je kniznica pohybov, ktora obgehjednotlivé vytvorené

pohyby. Novy pohyb sa da pritlgpomocou tléidla Novy pohyb ktoré je v menu okna

Kniznica prvkov. Uz vytvorené prvky sa daju editdelwvojklikom na dany pohyb.

2.2.3. KnizZnica sprav zo servera

Kniznica sprav zo servera je &a&ou Kniznice prvkov. Do tejto kniznice sa ukladaju

vykonané pohyby. Tie mézu byasledne v editore vizualizované (Obr. 4).

Vizualizacia serverovych sprav - @]lg]
= |

Kib 1:

| Kib2:

B

[0 ] oz

Zoznam krokov:

| Pravy bok 2: 07 -
| Pravé stehno: 0%
LP si)

Trvaniez: | 1000 | ms Pndat pohyby

Obr. 4 - Vizualizacia sprav zo servera



2.3. Vytvorenie a editovanie pohybu

Samotny pohyb sa sklada z akcii (stavov), ktoréer@duzivate chapd ako uceleny pohyb
kibov (napriklad pohyb pravou nohou). Kazda akciandaledne sklada zo samotnych
pohybov jednotlivych fbov (napriklad nateenie pravého pleca o 90°). Na to aby mohol
pouzivaté vytvara’ samotné pohyby je potrebné ptiddav.

Novy pohyb sa da vytvatripomocou tldidla Novy pohybv okne Kniznica prvkov. Po
jeho stl&eni sa otvori okno Novy pohyb (Obr. 5).

& Novy pohyb - Editor pohybov
a Ulezit" ﬂ!Pridat’ stav | [ Spustit’ . Zastavit’ ’Spusﬁt' iba agenta ﬁﬂb Spustit’ Spedalne

Obr. 5 - Obrazovka okna Novy pohyb

Tento novy pohyb sa da nasledne ulggomocou tléidla Ulozi# z menu okna. Po
jeho stl&eni sa otvori nové okno Vlastnosti akcie, ktoréabloge polozku Nazov a Popis.
PoloZka Nazov wuje, ako sa ma dany pohyb vola polozka Popis, ktora je nepovinna,
uréuje popis daného pohybu (Obr. 6).

Popizs:

Obr. 6 - UloZenie nového pohybu



Po stl&eni tl&idla Pridar stavsa prida wavom b@&nom panely stav. Tento stav sa da
editova’ kliknutim na jeho nadzov. Po danom kliknuti sa ayam okne ukazu dve zalozky,
pomocou ktorych je mozné vytvéraamotné pohyby.

Prva zélozka sa voldasova osa ako jej nazov napoveda, pojde o editaciu pomocou

pridavania jednotlivych pohybovlbov véasovej osi (Obr. 7).

B8 - Editor pohybov Z@D—_(]
- Elust  <jrpridat'stav e spustit’ [ Zastavit P Spustitiba agenta € Spustit’ Specidine

Nazaow: i-Sia:#'I |

Zmazat
LG 3|

[ Synchronizovany stay

Obr. 7 - Vytvorenie pohybu pomocouwasovej osi

V danom okne sa da uprévidzov stavu a pridavalebo editové jednotlivé pohyby
pomocou natéenia Kbov acasu trvanie daného natmia.

Samozrejma®u je pridavanie viacerych stavov a pomocou nictvarg’ zloZitejSie
pohyby. Tieto stavy sa daju prementwatextovom poli Nazov a taktieZ zmazpomocou
tlacidla Zmaza, ktoré sa nachadza v spodnigsti obrazovky pod nazvami jednotlivych

stavov.



Dal3im krokom pri tvorbe pohybu je po vytvoreni stawvidanie samotného namia
kibu agasu, ktory je potrebny na vykonanie daného etim. Po stieni tlatidla Pridar,
ktoré sa nachadza vpravo, sa otvori nové okno Pkityb(Obr. 8).

Pohyb kibu
b N
(%} Cas od zadiathu stavu: il} o | ms

(1 Fafistotné podmisnkgy:

Za&iatoény uhol natoSenia kibu: [0.0 “NER
Koncovy uhol natodenia kibu: |I}.D 2 I E]
Uhlova rychlost' 0.0 & s
Trvanie pohybu: |2[iI ey i ms

| Prdat || Zna

Obr. 8 - Nastavenie pohybu fbu

Toto okno obsahuje nastavenia, pomocou ktoryd@dm pouzivateursit, ktory Kb

aako danym fbom chce otgat. Vyber Kbu, ktory sa méa otét, sa robi vyberom

z rolovacieho zoznamu vsetkyclbkv. Ved'a kibu sa nachadza rozmedzie uhlov, o ktoré je
mozné dany fb realne natét’. Po vybrani fbu je moZné nastavtas, v ktorom sa ma pohyb
zaat’ vykonavd a nasledne aj trvanie pohybu, ktoréuje, ako diho bude tr¥anataienie
kibu zo zgiatotného stavu po koncovy. Trvanie pohybu je nastav®wams (1s = 1000ms).
Nasledne je potrebné este nagtaxatiatoiné a koncové uhly natenia daného iku. Po
tychto nastaveniach sa da dané éede uloZi' pomocou tléidla Pridas. To spdsobi, Ze sa

dané natéenie Kbu zobrazi v zalozk€asové os (Obr. 9).

- Editor pohybov
a Lot f.:;n Pridat’ stav b Spustit’ - Fastavit’ b- Spustit’iba agenta '-'g:! Spustit’ Spedé
EETEARTTE T | Casovd 05 | Viusizaci)

MNazow: E-é’.c-av_#‘l

Hlawva: 07 - 45° (1000 ms)

Krk: D° - 1207 {2000 ms)

Obr. 9 - Pridanie natotenia kibov



Na zéalozkeCasova os je zobrazenie jednotlivych watd, ktoré pouzivatepridal.
Tieto zobrazenia su farebne rozliSete,zvy3uje pretadnos jednotlivych pohybov fbov.
Kazdé takéto natenie, ktoré je zobrazené, obsahuje néaztbw knatéenie v nastavenych
uhloch zgiatku a konca &as, ktory ma trvddané natéenie.

Jednotlivé nattenia sa daju nasledne editévpomocou tlaidla Upravi¢ alebo
vymaza pomocou tléidla Zmaza. Takto sa da pracowva jednotlivymi natdeniami zvIlag
alebo je mozné pomocou klavesy CTRL adfiaj viaceré naitenia, ktoré je mozné posiva
vlavo a vpravo, skracovaalebo predlZzoua na ¢asovej osi a tym dit’ ich vykonavanie
vzhadom natas. Jednotlivé natenia Kbov je mozné pre zlepSenie pratinosti zordova’
od hora dole pomocou taiel NahoraNadol

Po stl&geni tl&idla Zopakova& sa otvori nové okno Opakovanie pohybu (Obr. 10).
V tomto okne sa da nasledne nastadpakovanie vybranych natni Kbov. Netreba preto
manualne vkladarovnaky pohyb, ale stalen nastavi pocet jeho opakovani a oneskorenia

po jednotlivych vykonavaniach.

Opakovanie pohybu

Pocet opakovani: [E
Cneskorenie od 1. pohybu: i ms

COneslorenie medzi opakovaniami: ! | s

Tvp opakovania viacenych pobbov
{3} Zopakowat pohyby sk skupinu
{3 Zopakovat kazdy pohyb zviast

ok || Znaw

Obr. 10 - Opakovanie pohybu

Nasledne sa takto vytvoreny pohyb, ktory sa skiadé@cerych natieni Kbov, da

pomocou druhej zalozky prelira
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Druha zélozka sa vola Vizualizacia (Obr. 11). \fdejaloZzke je mozné prehraiz
vytvoreny pohyb pomocou tilla Prehraf, ktory pouzivatk vytvoril v zalozkeCasova os.
TaktieZ je vdak mozné pomocou modelu robota vytvaehyb jednotlivych fbov. Takéto
vytvaranie pohybov moze Byre pouzivatéa jednoduchsie, nakko si viel'ahSie predstatj

¢o dany robot vykona natenim ugeného kou.

- Editor pohybov EJ@E
Q Ulogit® E,} Pridat’ stav b“ Spustt’ - Zastavit’ b Spustit’iba agenta 'ﬁ:\ Spustit’ Spedialne
EERETr | | asovs o | Vizusizaca ;|
== ]
Kib 1: - = _‘ E_D _! Kib 2:
] o | ki3
i e |
Zoznam krckov

| Hlava: 07 - 45° (1000 ms)
Kk 0% - 1207 (2000 ms)

il pohyby

Obr. 11 - Vizualizacia v editore

K tomu, aby mohol pouzivdtevytvara® pomocou tohto modelu pohyby, je potrebné
vybrat kib, ktorym chce pohntio pozadovany uhol. Tento vyber sa robi kliknutiandany
kib, ktory sa nasledne sfar#rvenou farbou (Obr. 12).

Obr. 12 - Nastavenie editovanéhoiku
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Nasledne sa pomocou posuvného beZca nastavi uktmyosa méa danyik ohnd.
Tento uhol sa da nastévaj vo vedajSom okne vpisanim daného uhla. Potom je potrebné
uréit’ trvanie pohybu v ms (1s = 1000ms) adtka tl&idlo Pridas pohyby(Obr. 13).

(== i

| Hizva 25

| Basovd os | Vizualizacia |

Zoznam krokoy:

| Hlava: 07 - 257 (1000 ms)

Obr. 13 - Pridanie pohybu pomocou vizualizacie

Takymto spdsobom sa da pridaatasenie jedného, ale aj viaceryctbkv. Po stlaeni
tlacidla Pridar’ pohybysa zobrazi v pravom panely zoznam krokov v3etigtbbv, ktoré sa
pridali. Tento zoznam obsahujébk jeho natdenie a dzku trvania otéania Kbu. Jednotlivy
kib sa d& z tohto zoznamu vyméatacidlom Zmaza.

Takto vytvorené nat@nia Kbov sa pomocou tkidla Prehra’ mdzu prehré na
modely, ktory zobrazi simulaciu danych rigoi. Tato simulécia je bez realnej fyziky robota,
ktora sa nachadza na servery a slizi len na ukaglarovnaniainnosti, ktori chceme aby
agent vykonal.

Poslednym krokom pri vytvarani alebo editacii pahylpe uloZenie zmien, ktoré sa
vytvorili. Na to, aby sa tieto zmeny ulozili do sih, ktory vie agent ridtat’, je treba stl&t
tlacidlo Ulozif, ktoré sa nachadza v menu nad menami stavov. fAto toloZzeni je mozné

dany subor postahr&ovi na spracovanie.
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2.4, Vykonanie pohybu

Ked' si vytvorime alebo zeditujeme pohyb, je potrebrestova, ¢i je tento pohyb naozaj
pouzitény v realnom prostredi, na ktorom bezi RoboCup 8xniZnici pohybov su uz
vytvorené zakladné pohyby k&atinami, vsavanie, chddza, ktoré slizia ako ukagia
buducich pouzivatev. Tieto pohyby s uloZzené v suboroch s nazvamro.

Editor spravania poskytuje mozidakyto subor priamo posldar&ovi na vykonanie.
Je vSak nutné nisspravne nastavené cesty k jednotlivym stuboromesanagenta a kniznici
s jednotlivymi polozkami (Obr. 2) péd navodu, ktory je v kapitole 2.1.

Ak mame vSetko spravne nastavené, je mozné tpagsior agentovi. To sa spravi
jednym stlgenim tl&idla Spusti. Toto stl&enie spusti server spolu s monitorom a nasledne
do neho pripoji hr&a, ktory preita, co méa vykond a nasledne v realnom prostredi vykonava
vytvorené pohyby. Postup vykonavania je zobrazery sekvetnom diagrame na
nasledujucej strane (Obr. 15).

V pripade, Ze mame uZ spusteny server achcen#itsploa hr&a tak stai ak
stlatime tl&idlo Spusti’ iba agentaV pripade potreby mdéZzeme agentovi nastayspecialne
spustenie pomocou prislichajucehciitléa Spusti’ Specialne Po jeho stlgeni sa zobrazi
okno Nastavenie spustenia (Obr. 14), v ktorom sanakiaw vykonavanie. Je mozné ho
spomali’ alebo zrychki, nastaw oneskorenie z#atku vykonavania a taktiez nastévi

prestdvky medzi jednotlivymi stavmi.

Nastavenia spustenia

Faichlost wwkconavania

%) Spomalt’ 1 x

(3 Zrjchit [2 | x
Prestavior

Cneskorenie zaciathu: I.E ms
Prestdvka medzi stavmi: I} ms

| spustit || zos

Obr. 14 - Okno sluziace na nastavenie Specialnehpustenia

Po stlgeni tl&idla Spusti sa nasledne spusti agent avykona zvolené pohyby

upravené pokth daného Specialneho spustenia.
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Obr. 15 - Sekvertny diagram vykonania pohybu
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2.5. Message Parser

Pre lepSie pochopenie prace servera sme vytvoeiiihanizmus, ktorym je mozii@bovd’ny
pohyb robota, vykonany na servery SimSpark, zaznamerenies do editora pohybov
atam ho prehra Takto zaznamenané pohyby sa nachadzaju v Knispidv zo servera,

ktora sa spomina v kapitole 2.2.3.

2.5.1. Implementéacia spatnej vazby (Server -> Edito )
Nasledne bolo potrebné vytvbmasledovnu funkcionalitu:
e Zaznamenavanie sprav zo servera, ktoré prijme agent

» Parsovanie sprav na strane editora spravania anizozpoznanych pohybov do
pripravenych datovych Struktar,

* Vykonanie a vykreslenie pohybu uloZzeného v danyaik&lirach.

2.5.2. Zaznamenavanie sprav agentom

Agentovi sme implementovali mozroprijima’’ argumenty z prikazového riadku. Preely
zaznamenavania serverovych sprav bol zavedeny argurmessage, ktory prijima ako
parameter nazov suboru, do ktorého budu logovarévgpV pripade, Ze je dany argument
vynechany, logovanie serverovych sprav bude vypnutéba zdoérazdj Ze ide o Uplne

samostatné logovanie, ktoré je nezavislé od delagiol, chybovych a inych vypisov.

2.5.3. Parsovanie sprav v editore

Editor obsahuje triedu ServerMessageParser, vjkjerallozena metdéda ParseMotions(),
vracajuca zoznam pohybov zaznamenanych v subosglbbre si zaznamenané aj statické
polohy Kbov, aj ke’ snimi nebolo vdanej iteracii pohybované. Takétwnamy su
rozpoznané anevytvaraju sa na zaklade nich pohyedze realne Zziadny pohyb
nereprezentuju. Medzi pohyby su vloZené iba zazn&toyé realne afektuju pohyb ke Pri

parsovani suboru su ¢itavané aj hodnoty gyroskopu.

2.5.4. Vykonanie pohybu v editore

Na vykonanie zaznamenaného pohybu v editore jeifyoahgine, ktory sa pouziva aj na
vykonavanie modelovanych pohybov. Toto je zab&zpé pouzitim rovnakého rozhrania
(datovej Struktary JointMotion) pri modelovani naty pohybov, aj pri prehravani

zaznamenanych pohybov.



3 Server SimSpark

Na za&iatku prace na RoboCup 3D sme dostali od predchdoczo timu Hviezdna 11
skompilovany server SimSpark. Tym padom sme nemuggbracne kompilovaserver, ale
mohli sme sa zametaa inécinnosti spojené s pracou na projekte RoboCup 3D.

3.1. Vypnutie monitoru

Skompilovany server sa spusti pomocou sulsimspark.exe automaticky spiia monitor,
ktory sluzi na vizualizaciu. Kvéli zniZzeniu narokoa p@itac sa da tento monitor spust;
samostatne a nastévnu niZSia prioritu vykonavania.

Pre spustenie servera SimSpark bez monitora jelpod v siborsimspark.rbngjs’
polozku $enableinternalMonitor a nastayi na hodnotu false. Toto nastavenie spdsobi, Ze
po spusteni serveraifspark.exesa uz monitor automaticky nespusti. NasledneSgkv
nutné pre vizualizaciu spustimonitor manualne cez subamonitorspark.exe A cez task
manager zniZiprioritu danému procesu.

Pre opatovné zapnutie automatického sadi. servera spolu s monitorom treba

znovu zmerti hodnotu polozky $enableinternalMonitor na hodrtatie.

3.2. Pridanie viacerych hr4 ¢ov

V pripade potreby pridania viacerych &od je potrebné pouZipreping —pid. Tento prepira
priradi agentowvéislo v time a tak sa umozni spustenie viacerychtagenaraz.

Ak potrebujeme priradiagentov do réznych timov je mozné pdyzieping —tname.
Ten nastavi agentovi prislustiok timu. Zakladna hodnota, &esa prepin& nepouzije, je
Agenty007.

Patas jedného spustenia servera sa m6zu pabai dva nazvy timov, jeden nés a
jeden oponentov. Ak sa pouzije aj treti nazov tisauyer prida hk&a bez prislusnosti k timu

do stredu ihriska.

3.3. Pripojenie na server na inom PC

Agent sa automaticky pripoji na localhost (127 1.0V pripade potreby pripgjiagenta na
server, ktory bezi na inom @iteci, je potrebné pouti preping —ip azadé IP adresu
cielového pdaitaca so serverom (napriklad -ip 192.168.5.3). Trebé vodfirewalle povoleny

TCP port 3100. Po tomto nastaveni je mozné prépejiver a agenta na réznychjpacoch.
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4 Agent Robocup3D

Agent bol vyvijany v prostredi Microsoft Visual @io 2008. Pre beh agenta bez Visual
Studia je postalje ma nahrané nasledujuce kniZznice: msvem90d.dll, msddmdl a
msvcro0d.dll.

4.1. Vykonavanie pohybu

Samotné vykonavanie pohybu sa uskiitpe na&itanim a naslednym rozparovanim udajov.
Tieto Udaje sa ulozia do pripravenych Struktir apsipravené na nasledné vykonanie

agentom. Toto vykonanie je zobrazené pomocou sékedin diagramu (Obr. 15).

4.2. Logovanie v agentovi

Na to, aby sa dalfahSie odhBova’ vzniknuté chyby, sme vytvorili moznbdogova
spravanie agenta. Samotné logovanie sa fogel@ma dve zakladné skupiny a to na logovanie
chyb, ktoré vznikni p&as behu programu alogovanie pomocnych debug wpisioré

umoz#iuju efektivnejSie ziova’ spravanie sa agenta.

4.2.1. Parametre prikazového riadku

Nastavenie logovania je mozné sptisez prikazovy riadok pomocou zadania nasledujicich
prepingov:
* -debug "path”

0 tento prepinaspdsobi ukladanie debug vypisov do suboru nach#ozo sa
v ceste "path". Ak subor existuje bude vypis prgmyj na jeho koniec a ak by
subor neexistoval bude automaticky vytvoreny.

0 Vv pripade, Ze nie je uvedeny parameter "path” pusteni, debug vypisy sa
zapiSu do suboru s ndzvom l[ogXXXXXXXXXX.txt v adées v ktorom sa
nachadza agent, padm XXXXXXXXXX je ¢asova znamka slGziaca na to,
aby sa vypisy z r6znych spusteni nachadzali véaygdh siboroch.

e -error "path”

0 spoésobi ukladanie zaznamu chyb do suboru nachaghaj(sa v ceste "path".
Ak dany subor existuje bude vypis pripojeny na jédomiec a ak by subor
neexistoval bude automaticky vytvoreny.

0 ak nie je uvedeny parameter "path", zaznamy sa buthdla’ vzdy na koniec

suboru s nazvom log.txt.
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e -nodebug
0 tento prepina zabrani vypisu a ukladaniu debug vypisov¢@m prekonava

nastavenia prepitia -debug

4.2.2. Ukazka pouzitia logovania priamo v kdéde agen ta

Pri chybe poas behu programu je potrebne o$etrzniknutl chybu. Toto oSetrenie je
podobné ako v nasledujucom priklade:

try
{
/Ivolania, ktoré moézu spbsalihybu alebo vynimku
}
catch(string &err)
{
Logger::logError(err);
/[dalSi error handling, pdd potreby
}

V pripade potreby debug vypisov na obrazovku a@uoru su potrebne nasledovné
nastavenia. Je potrebné odwvbdlientska triedu, ktora chce ukladdo logu informéacie od
rozhrania Loggable. Nasledne treba implementowahranie, teda public metody:

» string getStateAsString(Model *model)

0 tato metdda vrati udaje, ktoré chceme zapdsalogu ako string, pfom je
vhodné pou#i prefazené metdédy Logger::concatenate(), ktoré naforjinatu
retazec

» string getinvokerName()

o tato metdda vrati ndzov triedy

Na koniec je potrebné implementdvimetddu, ktora vykona zapis pomocou metoédy
Logger::write(Loggable* obj, Model* model). Detailyimplementacii su di triedy Move

a State.
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4.3. Pridanie nového prepina ¢a

Parsovanie argumentov funkcie main sa vykonava wtkdii parseArgs(int argc, char*
argv[]) v suboremain.cppa vykonava sa pomocou jednoduchych 'if-ov a pcdweania
retazcov.
Pridanie nového parametra je potrebné vyKarasledujuce kroky:
» pridanie novej polozky do enumeracie Option v sél@wnfigRepository.h
* vyparsovanie nastaveni z prikazového riadku vodiiplarseArgs
* vyvolanie inStancie repozitara  zavolanim  "ConfigBgfry cr =
ConfigRepository::instance()"
* ulozenie nastaveni do repozitara volanim "cr-
>add(Option::MojaNovaPolozka,mojRetazecSNastavenim)
* pouzitie nastavenia % klientskej triede zavolanim cr-"
>contains(Option::MojaNovaPolozka)" alebo  "string astavenie =  cr-

>get(Option::MojaNovaPolozka)"

4.4, Rovnovazny modul v RoboCup 3D

Robot NAO je humanoidny robot so 22 pohyblivynibmi. Jeho pohyb je komplexny
problém. Pohyby fbov menia polohy réznycliasti robota, ktoré zv¢&a obsahujifalSie
kiby. Robot pri pohybe relativngahko strati rovnovahu. Prettag’ nasho usilia bola
smerovana k analyze fyziky robota a jeho nasledtadjilizacii. N&S postup mézeme rozdeli
do viacerych krokov

4.4.1. Vypo Eitanie aktuélnej pozicie ¢asti tela robota

Najskér sme vyPadali azosumarizovali vSetky informécie @iagocnej pozicii
a konfiguracii robota. Jednd sa o Udajelamlom hmotnosti, rozmerov, $atocnom
rozmiestneni, tvarovasti tela, pozicii a osi at@nia Kbov v ramci nich. Udaje smgerpali
hlavne z oficialneho manuélu a zdrojovych kédowse. Su spisane v tdlike na obrazku
nizSie (Obr. 16). Z danych udajov vieme zostawiodel v zaiatotnej pozicii hréa po jeho
pripojeni na server. Nasledujlce pozicie st ovgyénrotaciami foov a celkovou polohou
hr&a v ramci ihriska (hlavne rotacia iiadom na zem). Z tychto Udajov dokazeme vad
aktuélne pozicie jednotlivyctasti tela (vzfadom na zem hracej plochy). Vyjsb zahituje
hlavne rotacie bodov okolo vektora (os detidia Kbu). Pre dané vygty pozivame

Rodrigézovu metodu.
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Name Parent Translation Mass Geometry Name Anchor Axis Min Max
neck torso 0, 0, 0.09 0.05 Cylinder HI1 o0, 0, 0 0,0,1 -120 120
L: 0.08 R: 0.015
head neck 0, 0,0.065 0.35 Sphere 0.065 Hjz |0, 0,0.005 1,0,0 45 45
shoulder | torso 0.098, 0, 0.075(r) | 0.07 Sphere 0.01 ATl 0, 0O, 0 1.0,0 -120 120
-0.098, 0, 0.075(1)
upperarm | shoulder 0.01, 0.02, 0(r) | 0.150 Box AJ2 -Translation 0,0,1 -95(r) | 1(r)
-0.01, 0.02, o) 0.07, 0.08, 0.06 () | 95(D)
elbow upperarm -0.01, 0.07, 0.009(r) | 0.035 Sphere 0.01 AJ3 0, 0, 0 0,1,0 -120 120
0.01, 0.07, 0.009(1)
lowerarm | elbow 0, 0.05, 0 0.2 Box A4 -Translation 0,0,1 -1(r) | 90(r)
0.05, 0.11, 0.05 -90() | 1(D
hipl torso 0.055, -0.01,-0.115(r) | 0.09 Sphere 0.01 L1 0, O, 0 | -0.7071,0,0.7071 (r) | -90 1
-0.055, -0.01,-0.115(1) -0.7071,0,-0.7071 (1)
hip2 hip1 0, o, 0 0.125 | Sphere 0.01 2 0, o0, 0 0,1,0 45(0) | 25000
-25(1) | 45()
thigh hip2 0, 0.01, -0.04 0.275 Box LI3 -Translation 10,0 -25 100
0.07, 0.07, 0.14
shank thigh 0,0.005,-0.125 0.225 | Box T4 0,-0.01, 0.045 1,0,0 130 | 1
0.08, 0.07,0.11
ankle shank 0, 0.01,-0.055 0.125 | Sphere 0.01 5 0, o0, 0 1,0,0 45 75
foot ankle 0, 0.03,-0.035 0.2 Box TJ6 0,-0.03, 0.035 0,1,0 25(0) | 450
0.08, 0.16, 0.03 -45(1) | 25(1)
Torso 1.2171 | Box
0.1,0.1,0.18

Obr. 16 - Konfiguracia robota Nao
Vysvetlivky:

* Name — mendasti tela

» Parent — rodiovskacad’ tela, na ktoru je dangas’ naviazana

* Translation — posunutie bodu pre d&ad’ tela od rodiovskej

* Mass — hmotnasprislusnegasti tela

» Geometry — geometria, graficky VAd casti tela, pre fyzikalny model hié
nie je podstatna

« Name — menoiku v danegasti tela

« Anchor — miesto umiestnenidbki vramcicasti tela (posunutia od radivskej
casti)

+ Axis — os otdania Kbu

e Min — minimalny uhol natéenia

* Max — maximalny uhol natenia

4.4.2. |Identifikovanie taziska robota

Ide o vypdet, ktory podla aktualnych pozicicasti tela robota aich hmotnosti¢urich
spolané tazisko. Dany bod mame aj za pomoci perceptora Rgms v suradniciach

relativnych vzliadom na zem ihriska.
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4.4.3. Identifikovanie opornych bodov robota

Vychadzajuc so suradnic bodoasti tela, ktoré su relativne \fadom na zem ihriska, sme
vybrali tie najnizSie dotykajuce sa zeme. Jedn&® sporné body. Tieto sluzia ako vstup
dalSim vyp@tom.

4.4.4. Vypo ¢itanie stabilnej plochy robota

Ide o plochu, ktora ohratije stabilni polohu hté. TaZisko hréa sa musi nachadzaad
touto plochou, inak mu hrozi prevazenie do niektacestran a pad. Dana podmienka musi
platit’ pri tzv. statickych pohyboch (kebyZe &rZastane v ktoromKeek momente, nespadol
by). Statické pohyby plne postgu robotovi pre hru futbal. Pri dynamickych pohghoby
bolo rovnako potrebné uvazavaazisko a plochu stability, akurat by sazisko mohlo
nachadzé aj mimo nej v smere pohybu robota. Plochu stabilicitame ako konvexny obal
opornych bodov hi@. Na vypéet konvexného obalu sme pouzili algoritmus balelaigieka
nazyvany tiez Jarvis march (diadautora R. A. Jarvisa). Zakladnou myslienkou aligr je
postupne odavanie mnoziny bodov z vonkajsej strany (Obr. 17).

Obr. 17 - Gift Wrap Algoritmus

4.4.5. Uré€enie vektoru posunu hra €a do stabilnej polohy

Pomocou priemettiaziska do roviny konvexného obalu a vifuostredu konvexného obalu
vieme utit’ vektor posunutia ht@a do stabilnej polohy. K& sa hréovo taZisko dostane na
hranice stabilnej plochy, vyptdame vektor jeho posunutia tak, aby sa zab@lgpstabilizacia

hr&a.
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5 InStalacia produktu

Tato kapitola obsahuje postup inStalacie jednatlivgasti projektu RoboCup, ktoré su

potrebné na spustenie simulécie z4pasu.

5.1. Minimalne poziadavky

Na spustenie a sledovanie simulacie je potrebnyadpg systém Windows XP/2000/Vista
alebo operény systém Linux/UNIX. Hardvérové naroky nie sul'ke a preto postaje
konfiguréacia, ktora odpotia vyrobca pouZzitého operaeho systému.

Pre spustenie servera je dobr& reidnejSi asp dvojjadrovy procesor, ktory umozni
lepSie spracovavanie jednotlivych procesov (seav@onitor).

5.2. InStalacia servera

Spolu s produktom je dodany aj server SimSparkyktabezpéuje simulaciu zapasu. Server
SimSpark je skompilovany a pre opam systém Windows sa nachéddza v subore
Server_SimSpark.raifento subor starozbali’ a server SimSpark je pripraveny na spustenie
pomocou suborusimspark.exe Na spustenie simulacie je potrebné nastafiiewall
oper&neho systému tak, aby umim¥al pripojenie hréov k serveru. V opetmom systéme
Windows XP, ak je zapnuty firewall, tak &tapo spusteni serveru kliktitna moznos
odblokova.

5.3. InStalacia monitora

Spolu so serverom SimSpark je dodavany aj monktoty slizi na sledovanie zapasu.
Monitor je taktiez skompilovany a da sa sptigibmocou subormonitorspark.exektory sa

nachadza taktiez v suboBerver_SimSpark.rar.

5.4. InStalacia agenta a editoru pohybov

Nas vysledny produkt Editor spravania a agent Rop®D je v subore Build_v.0.67.rar.
Tento subor obsahuje poslednu verziu buildu ed&cagenta. Siastne sa iom nachadza aj
adresar Library, v ktorom su uloZzené vytvorené [yhyNa to aby iSiel hkaspusti’ aj bez
prostredia Microsoft Visual Studio su v danom adregribalené aj potrebné kniznice pre
spustenie. Pred samotnym spustenintdhj@ potrebné nastavaktualne cesty di kap. 2.1.
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