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1 Uvod

Tento dokument sluzi ako pouzivatel'ska prirucka k castiam projektu timu Androids, ktora bola
vytvorena v predmete Timovy projekt na tému RoboCup 3D v akademickom roku 2010/2011.
V tejto prirucke sa nachadzaju navody na pouzitie nastrojov na uspesné spustenie simulacie agenta —
robota — pre tému simulovaného futbalu RoboCup 3D.

V prvej Casti dokumentu sa nachadza kratky navod na inStalaciu a spustenie servera. Ide o verziu
servera 0.6.3 (resp. 0.6.4).

Nasledne, v druhej cCasti je navod na spustenie agenta JIM. Tu sa nachadza aj navod na spustenie
simulécie.

Tretia Cast’ sa zaobera tvorbou pohybov.

V Stvrtej, poslednej Casti tejto prirucky sa nachddza névod na inStaldciu a spustenie testovacieho
frameworku, ktory sluzi na testovanie agentov. Nachadza sa tu aj ndvod na pisanie jednotlivych
testov pre agenta JIM.
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2 Instalacia a spustenie servera

V tejto Casti dokumentu sa nachadza névod na instalaciu simulacného prostredia (servera) pre
nasledné spustenie agenta a simulacie pre OS Windows. Ide o verziu servera 0.6.3 (resp. 0.6.4).
Instalacia simula¢ného prostredia pozostava z nasledovnych krokov:

1. InStaldcia najnovsej verzie Microsoft Visual C++ 2008 Redistribution Package, dostupna na:
http://www.microsoft.com/downloads/en/details.aspx?FamilylD=9b2da534-3e¢03-4391-8a4d-
074b91f2bc1bf&displaylang=en

2. Instalacia SimSpark, dostupna na:
http://sourceforge.net/projects/simspark/files/simspark/0.2.1/simspark-0.2.1-
win32.exe/download

3. InStalacia servera:

a. Verzia 0.6.3 servera, dostupna na:
http://sourceforge.net/projects/simspark/files/simspark/0.2.1/simspark-0.2.1-
win32.exe/download

b. Verzia 0.6.4 servera, dostupna na:
http://sourceforge.net/projects/simspark/files/rcssserver3d/0.6.4/rcssserver3d-0.6.4-
win32.exe/download

Po inStaldcii, pre spustenie servera a monitora (pri zachovani default siborov inStalacie):
4. C:\Program Files\rcssserver3d 0.6.3\bin\simspark.cmd
5. C:\Program Files\rcssserver3d 0.6.3\bin\rcssmonitor3d.cmd

Samostatny ndvod na inStalaciu je moZné prezriet na stranke:
http://simspark.sourceforge.net/wiki/index.php/Main_Page
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3 Instalacia a spustenie agenta JIM

Této kapitola dokumentu je urcend na inStaldciu a spustenie prostredia v ktorom bol vyvijany agent,
ako aj inStalaciu potrebnych balikov na spustenie agenta.

3.1 Nastavenie SVN

Pre spustenie agenta najprv potrebujeme vo vyvojovom prostredi Eclipse nastavit’ nasledovné:

Aspect]
Potrebné kvoli GUI v JIM-ovi.
1. Compiler
a.  Stiahnut zo stranky http://www.eclipse.org/aspectj/downloads.php aspectj-1.6.10.jar
b.  Nainstalovat’ prikazom java -jar <umiestnenie stiahnutého jar> (v pripade Windowsu
treba spustit’ cmd ako admin)
c.  Postupovat’ podla instrukcii
2. Plugin do eclipsu

a.  Spustit’ Eclipse

b.  Ist do Help -> Install new software, tam zadat’
http://download.eclipse.org/tools/ajdt/36/update

c.  Zaskrtnut Casti zobrazené na tomto obrazku
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d.  Preklikat, potvrdit’ vSetko, reStartnut’ eclipse
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Subclipse
1. Spustit’ Eclipse
2. st do Help -> Install new software, tam zadat’ http:/subclipse.tigris.org/update 1.6.x
3. Zaskrtnit’ Subclipse
4. Preklikat’, potvrdit’ vSetko, reStartnut’ eclipse
SVN repozitar
1. Spustit’ Eclipse
2. Vpravo hore kliknat na Open perspective -> Other -> SVN Repository
3. Ked’ sa otvori perspektiva, vlavo kliknut’ na Add SVN Repository
4. Zobrazisa
§ o0 v i )
| A m new SV Feposilone
Add s nww ST A w io Ha 53 Rap A Eﬂ:-
ki | -
T Cancal

5. Zadat https://robocup3dteam05.svn.sourceforge.net/svnroot/robocup3dteam05
6. Cakat
7. Dostat’ do takéhoto stavu

R i el
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8. Pravym kliknut’ na adresar trunk a dat’ Checkout
9. Zobrazi sa
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10. Nemenit ni¢ (jedine nazov projektu, ked’ chcete)

11. Finish

12. Dlho ¢akat’

13. Moze sa stat’, ze to zamrzne. V tom pripade vypnut’ Eclipse a opakovat’ Checkout.

14. Ak to nezamrzlo, prepnite si spét’ perspektivu na Java a mali by ste tam mat’ funkéného JIM-a
aj s GUI, ktoré sa zobrazi pri spusteni JIM-a.

3.2 Nastavenie a spustenie agenta

Po ukonceni inStalacie prostredia, agenta je mozné spustit’ zo samotného vyvojového prostredia,
alebo pomocou binarneho suboru, ktory sa vygeneruje (pre OS Windows). Pred spustenim agenta je
samozrejme potrebné spustit’ simulacny server (monitor nemusi byt spusteny, avSak v tom pripade
nebudeme vidiet’ ¢o sa deje pocas simulacie).

Pred samotnym spustenim agenta musime najprv nakonfigurovat’ nasledovné:

1. V subore scripts/config/settings.tb v riadku Communication.instance.server ip
potrebujeme zmenit’ [P adresu podl'a ziadosti pripojenia (127.0.0.1 ak ide o local host)

2. Pre nastavenie verzie servera je potrebné zmenit’ VERSION 0 6 X (kde X treba nahradit’
verziou 3 alebo 4 — v zavislosti od toho, na ktorom serveri sa vykonavaju simulacie)

3. Agent nekond ni¢ kym sa nachadza v ,BeforeKickOff* mode. Potrebuje sa spustit’ hra
(tlacitko ,,b* v monitore).
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4 Tvorba pohybov

Pohyby st dolezitym prvkom hraca, preto sme im aj my venovali vel'ka pozornost. K ich tvorbe
mozno pristupovat’ rozne, podla toho, komu ¢o viac vyhovuje a kto je ako skuseny aaku ma
predstavivost. V nasledovnom texte si zhrnuté dostupné pomocky, ktoré sme pri tvorbe pohybov
pouzivali, mozné pristupy a know-how, ktoré sme pocas nasej prace na pohyboch ziskali.

4.1 Pomécky

Pri tvorbe pohybov sme v zdsade pouzivali dve pomdcky. Prvou je graficky editor pohybov, ktory
vytvoril tim Agenty 007, druhou obrazok anatémie robota NAO, ktory vytvoril ¢len nésho timu.

4.1.1 Graficky editor pohybov

Je to uzitocny nastroj na tvorbu pohybov hlavne pre zaciato¢nikov a v pripade, ze si nevieme Uplne
dobre predstavit, ako sa do zloZitejsicho pohybu zapajaji jednotlivé kiby. Taktiez sa d4 pouzit' na
rychle prototypovanie pohybov, ktoré sa nasledne rucne doladuju priamo v prisluSnych XML
suboroch. Na Obr. 1 a Obr. 2 st zobrazené dolezité obrazovky grafického editora pohybov spolu so
zvyraznenim hlavnych prvkov pouzivanych pri tvorbe pohybov, na ktoré sa v ¢asti Mozné spdsoby
budeme odvolavat’.

EH"I Pohyb  KniZnica Mcgnosti Okna  Pomocnik

FA——
EETESNC TR I | Casovd os |\

| [

Lavé mmeno | Lavé plece

Zoznam krokov:

Prave plece: 0°--110° (1000 ms)
Lavé plece: 0° - -110° (1000 ms)
Pravy laket: 0° - 90° (1000 ms)
Lavy laket: 0° - -50° (1000 ms)
Pravé predlaktie: 07 - 907 (1000 ms)
Lavé predlaktie: 07 - -90° (1000 ms)

Obr. 1: Editor pohybov — vizualizdcia, model robota
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|2 Editor spravania _ [Noys

gl Pohyb Kniznica Moznosti Okna  Pomocnik
= | ﬁ'—! Pridat’ stav | =3 . | h Spustit'iba agenta [ Spustit pecidlne
T | e

| T [ Niusizac

Nazov: Stav #1

Prave plece; 0° --110° (1000 ms)

Lave plece: 0° - -110° (1000 ms)

Pravy Iaket: 0" - 80° (1000 ms)

Uy Iaket: 0 - -50° (1000 ms)

Pravé predlaktie: 07 - 30° {1000 ms)

Lavé predlaktie: 0° - -50° (1000 ms)

Zmazat || XML Eport |

Obr. 2: Editor pohybov — casova os

Nevyuzivali sme vSetky funkcie, ktoré tento nastroj poskytuje, ked'ze sme ich nepotrebovali a ani
neboli navrhnuté pre agenta JIM. Treba zddraznit', Ze aj ked’ tento nastroj je vel'mi uzitoCny, nie je
podl’a nés postacujuci pre plnohodnotna tvorbu pohybov, hlavne kvoli mnozstvu nedostatkov, ktoré
by bolo treba odstranit’, a odlisnej logike pohybov. Vzhl'adom na priority a smerovanie nasho timu
jedinym zdsahom do editora pohybov z nasSej strany bol export XML stuboru pohybu v Struktire, aka
pozaduje hra¢ JIM, aby bola tito pomocka vyhodne pouzitelna. Otvaraju sa Siroké moznosti
d’alSieho vylepSovania a ladenia pouzitého editora pohybov.

Pozndamka: InStalacia je jednoduchd. Treba si stiahnut’ RAR subor timu Agenty 007, ktory obsahuje
adresare Build a Server. Tento subor je nutné rozbalit' a v adresari Build nahradit’ pdvodny subor
RobotBehaviourEditor.exe naSim upravenym RobotBehaviourEditor.exe siborom, ktory obsahuje
XML export pohybov pre agenta JIM.

4.1.2 Obrazok anatomie robota NAO

Na tomto obrazku s znazornené jednotlivé kiby robota spolu sich rozsahmi a osami otaania.
Dostupny je v dokumentacii k produktu na str. 66. Je vyraznou podporou hlavne pri tvorbe pohybov
priamym pisanim XML suborov a pri dolad’ovani pohybov vytvorenych v editore pohybov.
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4.2 MozZné sp6soby
V zasade existuju dva pristupy k tvorbe pohybov:

e bez pouzitia grafického editora pohybov
e s pouzitim grafického editora pohybov

Hlavne pri prvom sposobe je nutné dbat’ na to, aby mali fazy jedine¢né mena nie len v ramci pohybu,
ale aj v kontexte ostatnych pohybov. Pri druhom spdsobe sa nam o jedinenost’ ndzvov fdz v ramci
pohybu stara export do XML a v kontexte pohybov tiez, ak nevyexportujeme dva rozne pohyby pod
rovnakym menom.

4.2.1 Tvorba pohybov bez pouzitia grafického editora pohybov

Tento sposob je vhodny pre sklisenejSieho vyvojara s dobrou predstavivostou. V zasade ide o priame
pisanie XML suboru podl'a $ablony niZsie a najva¢sou vyzvou tohto pristupu je zvolit’ spravne kiby,
ich koncové uhly a rozdelenie pohybov kibov do faz.

<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<robot xsi:noNamespaceSchemalLocation="moves.xsd">
<constants>
</constants>
<low skills>
<low skill name="meno pohybu" firstPhase="meno prvej fazy pohybu" />
</low_skills>
<phases>
<phase name="meno fazy pohybu" next="meno nasledujucej fazy pohybu">
<effectors>
<oznacenie klbu end="koncova hodnota" />

</effectors>
<duration>trvanie fazy v ms</duration>
</phase>

<phase name="meno fazy pohybu" next="meno nasledujucej fazy pohybu"
isFinal="true">
<effectors>

</effectors>
<duration>trvanie fazy v ms</duration>
<finalize>meno prvej ukoncovacej fazy</finalize>
</phase>
</phases>
</robot>

10
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Dolezitou fazou hlavne pri cyklickych pohyboch, akym je napriklad chodza, je faza, v ktorej je
mozné pohyb pri poziadavke preplanovania ukoncit’. Tato ukonCovacia faza sa vyznacuje priznakom
isFinal="true" a v pripade poziadavky na preplanovanie sa pohyb vykonava, az kym nedosiahne
prave takuto fazu. Nasledne sa vykonaji fazy ukoncenia, z ktorych prva je uvedena v Casti
<finalize></finalize>. Cyklické pohyby maju aj v ukonCovacej faze uvedenu nasledujucu fazu, ktorou
sa pokracuje, kym nepride poziadavka preplanovat’ pohyby, jednorazové pohyby atribt next v tejto
faze uvedeny nemajli. Samozrejme faza s priznakom isFinal je dolezita pre vsetky pohyby.

4.2.2 Tvorba pohybov s pouzitim editora pohybov

Tento pristup je vhodny na rychle vytvorenie aj zlozitejSiecho pohybu, ktory si nevieme uplne presne
predstavit’ arozdelit vhlave do faz. Najskér si ,,vyklikame® pohyb v editore pohybov
a vyexportujeme ho vo formate XML pre agenta JIM. Je vysoko pravdepodobné, ze tento pohyb
bude nutné aspon v minimalnej miere d’alej manualne upravit’ a doladit’ priamo v XML, hlavne ak je
to pohyb cyklicky, ked’Ze editor nekonecné cyklenie nepodporuje.

4.2.2.1 PouZzitie editora pohybov

Spustime si aplikaciu a v hlavhom okne zvolime moznost Novy pohyb. Zobrazi sa nam hlavna
obrazovka na tvorbu pohybu, zatial' bez zaloziek Casovd os a Vizualizicia. Najskor si potrebujeme
vytvorit’ novy stav, preto klikneme na Pridat’ stav (Obr. 1, 1). Nazov stavu nie je podstatny. Po
kliknuti na novovytvoreny stav sa ndm zobrazia spominané zdlozky a mozeme zacat’ tvorit’ novy
pohyb. V tomto momente mame dve moznosti:

1. tvorit pohyb v zalozke Casovd os
2. tvorit pohyb v zalozke Vizualizacia

Ked’ze prvy postup je len neSikovnejSou obdobou priameho pisania pohybu v XML, opiSeme druhy
postup, ktory je hlavnou vyhodou editora pohybov.

Prejdeme do zalozky Vizualizacia. Kliknutim na Cast’ tela robota sa ndm spristupnia posuvnikové
nastavenia k nej prisluchajucich kibov (Obr. 1, 3). Postupne nastavime koncové polohy kibov, do
ktorych sa chceme dostat’ v prvej faze. Nasledne nastavime trvanie fazy v milisekundach (Obr. 1, 4)
a pridame pohyby kibov (fazu) do stavu (celkového pohybu) tlagidlom Pridat pohyby (Obr. 1, 5).
Rovnako nastavujeme a priddvame d’alsie fazy celkového pohybu.

3

Ked’ uz mame cely pohyb ,,vyklikany* alebo len chceme vidiet' priebezny vysledok, moézeme si

pohyb prehrat’. Tu mame znovu viac moznosti:

1. prehrat pohyb priamo v editore ako simuldciu modelu robota

2. pouzit obyc€ajné tlacidlo ,,play*, ktoré spusti server, monitor a hraca, ktorého necha vykonat
nas pohyb (toto vSak nie vzdy uspesne zafunguje, zalezi od vykonu stroja)

3. spustit’ externe server s monitorom a nasledne pouzit’ moznost’ Spustit’ iba agenta (Obr. 1, 2)

11
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4. spustit’ externe server s monitorom a nasledne pouzit’ moznost’ Spustit’ Specialne (Obr. 1, 2) —
toto je vhodné, ak chceme pohyb spomalit/zrychlit bez zdsahu do ¢asovania faz

Vo vsetkych pripadoch je nutné skontrolovat’, ¢i v zatvorke za stavom (Obr. 1, 6) je spravny pocet
pohybov, teda ¢i sa pohyby pridali do stavu, a ak ¢islo v zatvorke nie je aktudlne, treba kliknit’ do
Casti okna, v ktorej je stav zobrazeny (ale pozor, nie na stav samotny — toto zmaze neaplikované
zmeny, pridané pohyby kibov).

Zalozka Vizualizacia je vhodna len na sekvencné pridavanie faz do pohybu. Ak potrebujeme pohyb
nejakého kibu upravit, odstranit’ alebo pridat’ do inej ako novej poslednej fazy, musime tak spravit
v zalozke Casovd os. Tu su jednotlivé kiby farebne aj menne odlisené a prislugnost’ k faze je
vyjadrend vzdialenostou od zaciatku — I'avej strany obrazovky (Obr. 2, 1).

Novy pohyb kibu pridame stla¢enim Pridat (Obr. 2, 2). Otvori sa nim okno s nastaveniami pohybu.
Najskor zvolime kib a as zagiatku jeho pohybu. Kliknutim do Zaciatocny uhol natocenia kibu sa
nam aktualizuje uhol, v ktorom sa kib nachadza na zagiatku priddvaného pohybu. Ostava uz len
nastavit’ zelany koncovy uhol, trvanie pohybu (fazy, do ktorej bude patrit’), kliknut’ do pol'a Uhlova
rychlost, aby sa nastavila podl'a zadanych parametrov a potvrdit’ pridanie tlatidlom Pridat. Poradie
klikania je dolezité¢, ked'Zze aplikdcia nie je uplne doladend apri zmene poradia sa hodnoty
neocakavanym spdsobom prestavuju.

Existujuce pohyby upravime tak, ze klikneme na pohyb na ¢asovej osi a stlaCime Upravit' (Obr. 2, 2)
alebo na pohyb na cCasovej osi dvojklikneme. Zobrazi sa rovnaké okno ako pri pridavani nového
pohybu.

Tla¢idlo Zmazat slizi na odstranenie pohybu kibu. Pohyb kibu nie je mozné odstranit tlagidlom
Zmazat' v zalozke Vizualizacia. Pri jeho pouziti sice zmizne zo zoznamu, ale na ¢asovej osi ostane
a v stave tiez (pri pokuse o aktualizaciu poctu pohybov v stave sa vrati spit’ do zoznamu). Tlacidla
Nahor a Nadol (Obr. 2, 3) sluzia na presunutie novych alebo upravenych pohybov tak, aby boli
zoskupené podl’a prislusnosti k faze.

Ked uz sme s pohybom spokojni alebo sa rozhodneme pokracovat’ v jeho ladeni rucne v XML,
stlatime XML export (Obr. 1, 7), zaddme nazov suboru, ktory bude zaroven aj nazvom pohybu
a predponou ndzvov faz, zvolime miesto ulozenia a operaciu potvrdime. Predpokladom pre uspesSné
vyuzitie grafického editora pohybov ako pomocky pri tvorbe pohybov pre agenta JIM je pozornost’
a disciplina vyvojara a uvedomenie si moznosti a obmedzeni, ked’ze nastroj nebol vytvoreny na
vyvoj pohybov pre tohto agenta.

12
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5 Instalacia a spustenie testovacieho frameworku

Centralnou funkcionalitou testovacieho frameworku je uz zo samotné¢ho nazvu testovanie. Na to, aby
bolo mozné testovat’ je potrebné implementovat’ abstraktnu triedu
sk.fiit.testframework.trainer.testsuite.TestCase

Po implementécii uvedenej triedy je mozné vykonavat testovanie, o ktorého vykonavanie sa stard
trieda

sk.fiit.testframework.trainer.testsuite.tester.TestCaseTester

5.1 Implementacia abstraktnej triedy TestCase

Pre Gspesné pouzitie triedy TestCase pomocou TestCaseTester je potrebné implementovat
abstraktné metddy. NajlepSim prikladom ukazky ako vytvorit’ vlastny TestCase je nasledovny
priklad, ktory testuje Gspesnost’ chodze.

public class WalkTestCase extends TestCase {
private AgentJim agent;
private Vector3 initPos;

public WalkTestCase (RobocupServerAddress address, AgentJim agent) throws
IOException {

super (address) ;

this.agent = agent;

initPos = new Vector3(0, 0, 0.4);
}
@Override
public void init () {

try {

trainer.setPlayMode (PlayMode.PlayOn) ;
trainer.setAgentPosition (agent, initPos.asPoint3D());
} catch (IOException ex) {
throw new RuntimeException (ex);
}
}
@Override
public TestCaseResult evaluate (SimulationState ss) {
Player p = ss.getScene() .getPlayers().get(0);

if (p.isOnGround()) {
return new TestCaseResult (-1);
} else

return new TestCaseResult (initPos.getXYDistanceFrom(initPos))
}
@Override
public boolean isStopCriterionMet (SimulationState ss) {
Player p = ss.getScene() .getPlayers().get(0);
if (p.isOnGround() || getElapsedTime() > 5)
return true;

return false;
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Konstruktor

V konstruktore priradime testu fakty, ktoré su pocas celej existencie testu nemenné. V nasom pripade
je to konkrétne:

e agent
e a objekt Specifikujuci inicidlnu pozicia (vychodiskova pozicia v ramci kazdého behu testu)

init()

V metéde init () sa nachadzaji udalosti, ktoré sa maji udiat’ pri kazdom jednotlivom spusteni
testu. V nasom pripade je to:

e nastavenie hraciecho modu (rézne testy mézu vyzadovat’ rozne mody)
e nastavenie agentovej pozicie na zaCiato¢nu poziciu

isStopCriterionMet(SimulationState ss)
Metoda sluzi na vyhodnotenie kritéria zastavenia testu. V naSom pripade metdda vrati t rue ak:

e hrac je na zemi
e ubehla doba ¢asu testu

evaluate(SimulationState ss)

Tato metdda je zavolana vtedy, ked’ sa vyhodnoti isStopCriterionMet na true. V pripade
testovania chddze to znamend, ze bud’ agent spadol na zem, vtedy hodnota fitness, ktora je
zapuzdrend v objekte typu TestCaseResult je rovnd -1.0, alebo nespadol a vtedy je fitness
chddze rovny vzdialenosti, ktora presiel od inicialnej polohy.

5.2 Volanie testu

Definicia testu v predchadzajucej ¢asti je prvym nevyhnutnym krokom k pouzZitiu testovania. Dal§im
krokom je nasledné zavolanie testu priamo na serveri. Podobne ako v predchddzajiicom pripade bude
najlepsim spdsobom opisu fungovania testovania priklad, ktory testuje vytvoreny test. Uvedieme
jadro prikazov, ktoré umoznia vykonanie testu.

public static void main (String[] args) throws UnknownHostException,
IOException {

RobocupServerAddress address =
new RobocupServerAddress (InetAddress.getLocalHost (), 3100, 3200);

AgentJim agentJim = new AgentJim(address,
new AgentJim.Data (10, Team.Left, 3070));

14



Tim 05 — Androids — Pouzivatel'ska prirucka

TestCase testCase = new WalkTestCase (address, agentJdim);
TestCaseTester tester = new TestCaseTester (address, testCase);

System.out.println(tester.runOnce());

Uvedeny kod na volanie testu spoc¢iva v nasledovnom:

I. RobocupServerAddress sluzi na definovanie pripojenia na server, zahfiia hostname,
port servera a port monitora.

2. AgentJim S$pecifikuje agenta, konkrétne v tomto pripade uz beziaceho agenta na pozadi.
Pomocou tejto definicie uz budeme v nasledovnych krokoch k agentovi pristupovat.

3. TestCase ndm sluzi na definiciu testu, ktory budeme vykonavat'.

4. TestCaseTester je objekt, ktory nam umoziuje test vykonat'.

5. V poslednom kroku vypiseme vysledky testu po jednonasobnom vykonani testu.

Uvedené prikazy su jadrom k vykonaniu testu. Na zaklade vysledkov z testu mdézeme nésledne
aplikovat’ strojové ucenie, poslat’ agentovi zmenu jeho spravania a podobne. Tieto zmeny, ktoré ma
agent vykonat sa uskutoCiiuji prostrednictvom posielania siborov a skriptov. Tieto metddy su
implementované v triede Trainer a st to nasledovné metdody:

public void executeRubyScript (AgentJim agent, String script);
public void invokeReplan (AgentJim agent) ;
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