Povodna architektira a motivacia na zmenu architektary

Na zaciatku zimného semestra sme preberali projekt, v ktorom bolo pouZitych viacero
programovacich jazykov - Java i Ruby - a na ktorom dovtedy pracovalo v priebehu niekolkych
rokoch viacero timov, bakaldrov a diplomantov. Zo zacliatku bolo ddélezitym problémom
vysporiadat’ sa so stabilitou hra¢a, naucit ho chodit’ a orientovat’ sa na ihrisku.

Cim sa v8ak projekt viac a viac rozvijal, doslo k problému s komplexitou projektu, o sa zanieslo
hlavne pouzitim jazyka Ruby. Novi programatori vstupujuci do projektu neoboznameni s
konvenciami v Ruby, kedy sa volali rovnaké metdédy avSak s inymi nazvami spésobovali dost
znacné problémy, vdaka ¢omu si viacero ludi vytvaralo nové a duplicitné metddy. Kazdy vyvojar
si do projektu doniesol vlastné idei, avSak projektu chybala komplexnejSia architektidra - akysi
framework - ktorym by sa programatori striktne riadili. Hlavna motivacia tohto zadania bola teda
prepis architektury, odstranenie Ruby, zuniformovanie zapisu highskillov a vytvorenie lepSe;j
moznosti pre lahSiu implementaciu pokrocilych veci do projektu v buducnosti.

Diagramy povodnej architektury

Diagramy pdvodnej Casti Ruby projektu je mozné najst na timovej stranke na adrese
http://team09-13.ucebne. fiit.stuba.sk/rdoc/ V pévodnej €asti projektu triedy v Ruby dedili od
tried v Jave plus implementovali vlastny spdsob logovania.

Navrh architektury

Spociatku bolo potrebné prepisat €asti v jazyku Ruby do jazyka Java. Zmenil sa tak diagram
pohybov, nakolko uz Ruby highskilly nededia od Java highskillov. Aktualny diagram je
nasledovny:
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Obr 1.: Diagram pohybov bez tried v jazyku Ruby
Na navrhu architektury pracovali dva timy, pricom implementaciu strategickej a taktickej vrstvy
vratane vyberania stratégii mal na starosti tim tp04. Nas tim tp09 mal na starosti vylepSovanie
nizSich vrstiev ako planovac, highskilly, lowskilly a anotacie.


http://team09-13.ucebne.fiit.stuba.sk/rdoc/

Navrh architektury spocival v navrhnuti strategickej a taktickej vrstvy za vyuzitia situacii, podla
ktorych budeme vediet lepSie riadit hracov na ihrisku a rozdelit rozhodovaciu logiku do viacero
urovni spolu s odstranenim mnozstva rozhodovacich stromov z kédu. Pévodné plany, ktoré sa
svojim zameranim blizili taktikam boli odstranené a nahradené vrstvou taktik.
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Obr. 2 Implementacia navrhu architektury




V diagrame je zobrazené zjednoduSené UML jednotlivych vrstiev - od strategickej, cez takticku
az po vrstvu highskillov. V Uvode je zobrazené i prepojenie tried vykonavajuce inicializaciu
programu.

Jednotlivé taktiky, stratégie a highskilly a situacie je mozné do projektu fahko pridavat, avSak
nie je to mozné “za behu”, nakolko sa pri spustani programu vytvara list - zoznam
stratégii/taktik.

Z projektu bol odstraneny jazyk Ruby, zmenila sa i inicializacia, kedy uz nie je potrebna
inStalacia Ruby jazyka.

Celkovy koncept pohybovania agenta

Agent na ihrisku je riadeny kddom, ktory sa sklada z viacerych modulov navzajom prepojenych. Moduly
su v hierarchii a kazdy ma ina funkcionalitu.

Selector

Selector ma na starosti vyberanie vhodnych stratégii a taktik na zaklade danych situacii na ihrisku. Trieda
SelectorObserver implementuje rozhranie ParsedDataObserver. Triedy, ktoré implementuju toto rozhranie
vzdy po sparsovani novej spravy zo servera su notifikované. Selector teda vybera taktiky vzdy s
prichodom novej spravy zo servera.

Metdda controlTactic v triede SelectorController preveruje, &i aktualna taktika stale spifa kritéria pre
vykonavanie. Tj, €i neexistuje taktika s ovela vacsou fitness, alebo taktika nie je ukoncena.

Metdda controlStrategy v triede SelectorController preveruje, &i aktualna stratégia stale spifia kritéria
pre vykonavanie. (Neexistuje stratégie s vacsou fitness)

Stratégie

Stratégie predstavuju nie€o, €o je dohodnuté pre cely zapas, alebo pol&as. V redlnom futbale sa zvy€ajne
stratégie menia cez pauzu alebo koncom zapasu - ak je nepriaznivé skore, alebo naopak, ak je skoére
velmi priaznivé. Stratégie teda mozu byt napriklad stratégie udrzania skoére (obranna), alebo stratégia
uto&na, v ktorej budeme viac riskovat aby sme dokazali strelit’ gol.

Nad vrstvou stratégii je implementovany vyberag vhodnych stratégii - trieda Selector v baliku

sk fiit.jim.decision. Stratégie sa vyberaju na zaklade vhodnosti - tzv fitness. Vypocet fitness spodiva v
porovnavani aktualnej situacie s predpripravenymi situdciami tzv S8ablénami. KedZe sa nemusi podarit
mat oSetrené vSetky mozné kombinacie situacii, v pripade nezhody berieme najlepSie vyhovujucu
situaciu.

Implementacia strojového ucenia

Do tejto architektury je v buducnosti moZné implementovat strojové ucenie.



Priklad ako :
- Ak vybrana stratégia dala gol, zvysit' jej fitness, popr. prioritizovat danu stratégiu

- Fitness sa méze logovat, ¢im bude mozné vyhodnocovat dosiahnuté vysledky pri zvolenegj fitness i po
skoné&eni programu

Kedy sa meni stratégia?
- Nenaplnili sa ciele stratégie
- zmena Casu

- zmena skore hry

Taktiky

Vrstva taktik predstavuje spravanie, ktoré sa meni po€as hry. Taktika méze byt napriklad utok po favom
kridle, kedy si agent naplanuje, ze chce utocit po lavom kridle, prejst s loptou pred branou a tam sa
taktika na zaklade dane;j situacie dalej preplanuje. Taktika sa opat’ vybera v triede Selector, na zaklade
porovnavania s danymi situaciami.

Kedy sa (ne)meni taktika?
- Pokial nemam ovela lepSiu taktiku, tak ju nemenim

- Pokial prejdem do iného kvadrantu

Trieda Taktika obsahuje metédy:

getinitCondition(List<String> currentSituations) - metdda kontroluje, &i tato taktika spifia
predpodmienky a ¢i teda mbze byt aplikovatelna na zaklade aktualnych situacii

getProgressCondition - kontroluje, Ci taktika eSte stale méze byt vykonavatelna, €i sa situacia na ihrisku
vyrazne nezmenila.

Taktika vie kam sa ma agent dostat’ a akym spdsobom - &i pouzit rychlu alebo pomalu chédzu, alebo
radSej stabilnu. Takticka vrstva by vSak nemala vediet o internych zalezZitostiach vrstvy s planovacom a
highskillmi, preto bola vytvorena medzivrstva, akési rozhranie, pomocou ktorého vie takticka vrstva
planovat vykonavanie highskillov.

Planovanie vykonavania highskillov z taktickej vrstvy

Takticka vrstva mOzZe naplanovat highskilly na vykonavanie pomocou volania naslednovnych
metod:

- KickHighSkill.kick(Vector3D kicktarget, KickTypeEnum kickType)

- MovementHighSkill.move(Vector3D position, MovementSpeedEnum prefferedSpeed)

- BeamHighSkill.beamAgent(Vector3D)



Tieto metddy na zaklade dodanych atributov a na zaklade anotacii hfadaju najvhodnejsi
highskill - pocita sa tzv. fithess. Fitness sa pocita v metdéde getWalkSuitability. Fitness sa pocita
z troch vlastnosti - minimalnej vzdialenosti, na ktoru je highskill mozné pouzit, rychlosti a
stability. Tieto tri vlastnosti su vo vzorci navzajom nasobené. Vychadza sa z predpokladu, Ze
rychla ch6dza neméze byt pouzita na velmi kratku vzdialenost a podobne pomala chdédza na
velmi dlhd. Implementované boli highskilly WalkFast, WalkMediu a WalkSlow, ktoré dedia od
highskillu Walk, &im je ich funkcionalita rovnaka, az na vyber lowskillu, ktory vyberaju na
zaklade rychlosti, ktorou maju kracat.

Ak bude treba pridat novy highskill a bude typu walk, bude musiet byt pridany do enumu
MovementEnum a musi mat’ v enume implementovanu metédu computeSuitability. Vyhoda
computeSuitability v enumoch spociva v tom, ze kazdy highskill, ktory bude zaradeny do enumu
a bude mdoct byt volany taktickou vrstvou bude musiet mat implementovanu metddu na vypocet
vhodnosti, ale navy$e kazdy highskill v enume ju méze mat modifikovany - tu sa pocitalo s
moznostou zakomponovania strojového ucenia, kedy by sa mohla fitness pocas vykonavania
hry dynamicky menit’ podla uspesnosti daného pohybu.

V buducnosti by bolo vhodné, aby sa metddy rozSirili o volitefny atribut - hashmapu - na
preposielanie viac vlastnosti pre presnejsi vyber. V pripade, Ze je potrebné pridat dalSiu
medzivrstvu, je potrebné vytvorit’ dané triedy v baliku highskill a vytvorit’ indtanciu danej triedy v
abstraktnej triede Tactic.

Nie je to Ziaduce, ale je mozné vkladat(planovat) highskilly do planovaca i priamo volanim
metddy HighSkillPlanner.addHighskillToQueue(HighSkill highSkill), kde ako argument bude
predana nova instancia daného highskillu. Je to vhodné pre highskilly, pre ktoré sa neda vytvorit
Struktura ako pre pohyby walk, €i kick, avSak takyto pristup velmi rychlo spésobi, ze taktika uz
nebude spifat suéasny navrh jej abstrakcie od highskillov.

Planova¢c

Planovac oproti pédvodnému rieSeniu pouziva inu Strukturu na rad highskillov pre vykonavania -
ArrayList sme vymenili za obojsmerny rad - LinkedBlockingDeque. Umoznilo nam to pridavat
poziadavky ako na zaciatok radu, tak i na koniec radu. Obrovskou vyhodou je, Ze highskilly ako
GetUp vieme zaradit’ na zaciatok radu - aby sa vykonavali prioritne. V planovadi pribudli metédy
na ukoncenie aktualne vykonavaného highskillu a logovanie informécii o aktualne
vykonavanych highskilloch v planovagéi. Planova¢ bol presunuty do balika
sk.fiit.jim.agent.highskill.runner



class runner/
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Obr 3.: Planovac
Pri inicializacii projektu sa vytvori in§tancia triedy Communication, v ktorej bezi tzv mainloop -
cyklus, ktory Cita spravy zo socketu. Ak su na vstupe data zo servera, v kazdej iteracii cyklu sa
vola planovac - HighSkillPlanner. InStancia triedy HighSkillPlanner sa tvori v triede
HighSkillRunner, ktora je i zodpovedna za jeho spustenie. Planovac bezi v samostatnom
vlakne.

V planovaci su metédy:

control() sa spusta vzdy, ked pride sprava zo servera. Metdda vzdy kontroluje, €i vySSia vrstva
(taktika) nastavila priznak abort (zavolanie metddy abortPlannedHighSkills() ) a ¢i ma v danej
iteracii planovac¢ ukoncit’ aktualne vykonavany highskill. Inak, ak nie je prazdny rad highskillov
Cakajucich na vykonanie, vyberie z radu dalSi highskill na vykonavanie a zacne ho vykonavat.

addHighskillToQueue(HighSkill highSkill) je metéda uréena pre takticku vrstvu, ktora vklada
highskilly to radu highskillov na vykonanie v planovaci

addHighskillAsFirst(HighSkill highSkill) metéda umoznuje taktickej vrstve prioritizovanie
vykonavania niektorych highskillov tym, Ze highskill vlozi na zaCiatok radu v planovaci.

getcurrentHighSkill() vracia aktualne vykonavany highskill




getNextHighSkill() vrati nasledujuci naplanovany highskill na vykonanie

abortPlannedHighSkills() ukonCi aktualne vykonavany highskill - ak je to mozné, inak musi
vykonavanie highskillu skoncit. Potom vymaze rad naplanovanych pohybov



Priebeh vykonavania highskillu v planovaci
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Situacie

Trieda situacie reprezentuje jednotlivé situacie, ktoré mézu pocas hry nastat. Su to situacie napriklad:
- loptu ma protihra¢ a som v prvom kvadrante a lopta je v tretom kvadrante

- lopta je v druhom kvadrante, som v prvom kvadrante a nikto nema loptu

V projekte je vytvorenych vela situacii, nachadzaju sa v baliku sk fiit.jim.decision.situation. lhrisko pre
situacie bolo rozdelené do viacerych oktanov - vid obrazok.
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V pévodnom rieSeni z ktorého vychadzame bolo nutné vyberat ru¢ne najvhodnejsi
pohyb a ten implementovat v planovaci. Vdaka tomuto sa zabudalo na vyladovanie zvysnych
pohybov, ktoré sa nepouzivali. Dal$im problémom bol aj vyber nevhodného typu pohybu pri
urcitych situaciach.

V nasom novom rieSeni ma agent zadefinovany koneény zoznam pohybov, ktoré vie
vykonavat. Z tohto preddefinovaného zoznamu pohybov si vybera najvhodnejsi pohyb na
z4klade atributov poskytnutych z taktiky a na zaklade anotécii (Statistik) jednotlivych pohybov.
Pri vybere pohybu sa vyhodnocuje vhodnost vdetkych dostupnych pohybov a na zaklade
vysledkov sa vybera pohyb, ktory dosiahol najvysai vysledok.

Vsetky z preddefinovanych pohybov zo zoznamu maiju spoloénu rodi¢ovsku triedu,

v ktorej su zadefinované spoloéné atribaty a metddy. Tato rodiCovska trieda implementuje
rozhranie, ktoré definuje spravanie kazdého vysSieho pohybu. V tejto triede je taktiez
implementovana vSeobecna metdda na vyber nizSej schopnosti, ktora je pouzitelna pre
vSetkych potomkov. Nasledne v jednotlivych triedach pohybov je ddlezité zadefinovat nazov
pohybu, sluZiaci pri vyhladavani anotacii a nizSich pohybov. V kazdej triede je nasledné mozné
pretazit metdédu vyberu pohybov a zadefinovat vlastné vhodnejSie spravanie.
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Obr 4.: Move highskill



class kick

HighSkill
Abztracttigh Shiill Kick
Abztracttigh Skill : ; N z
i : - - BdtiveLowSkill String = "kig_|eft normsal™
HachERoh - kickDistance double =0.27
. . i - Fkicked booclesn =false
+ kidk(Vector3D, KidkTypeEnum) :String # |zft range :Angles = new Angles(35.0..
# |eft_range2 Angles = new Angles{20.0.. wstatic,enumeratic. .
# |eft_range? :Angles = new Angles{14.0.. KickHigh Skill::
- planner :HighSkillPlanner = HighSkillPlsnne. . KickTypeEnum
# right_range :Angles = new Angles[180.... - type int
# right_range2 Angles = new Angles{325.. .
# right_range2 Angles = new Angles{340.... -type “E””T”
# staight rangel :Angles = new Angles(00.... L[ —»™ KICK_FAST
# streight_range2 :Angles = new Angles{345.... +  KICK_MORMAL
- target Vector3D = Vector3D ZERC_VECTOR = KICK_SLOW
- type HidkTypeEnum = KigTypeEnum.Kl..; = KICK_STRONG
# 31 double =0 04 +  KICK_ UMKNOWN
# x2 :double=0.12
# y1 :double=0.35 + getType) int
# y2 double=0.3 ~ KickTypeEnumiint]
- employBestLowSkill{) veid
+ petlowSkillMame(} String
+ chedProgress() void
+ HKidiVectoraD, KidTypeEnumy)
+  Kidk()
+ pickLowSkill]) :LowSkill

Obr 5.: Kick highskill

Lowskilly

Do projektu boli importované niektoré nové lowskilly z prace Petra PasSaka. Konkrétne islo o

lowskill

turbo walk.

Anotacie

Do ano

tacii boli pridané nasledujuce parametre:
variance — rozptyl — urcuje, aky je uhlovy rozptyl smeru kopnutej lopty v stupiioch
deviation — odchylka — urcuje, aky je uhol medzi natocenim agenta a smerom kopnute;j
lopty v stupiioch

0 min — minimalna namerana odchylka

0 max — maximalna namerana odchylka_

0 avg — priemerna odchylka
kickTime — Cas potrebny na vykonanie pohybu kopnutia do lopty (samotné vykonavanie
pohybu bez zapocitania pripravnej fazy, kedy sa agent nastavuje k lopte) v sekundach
kickSuccessfulness — Gspesnost’ trafenia lopty agentom v percentach
kickDistance — priemerna vzdialenost’, ktort prejde lopta po odkopnuti
agentPosition — pozicia agenta voci lopte, z ktorej je mozné vykonat spesne kop
a ocakavat’ vysledok podobny ako je uvedeny v ostatnych parametroch anotacie.

0 _x-min — minimalna vzdialenost’ od lopty




0 _x-max— maximalna vzdialenost’ od lopty
0 _y-min —minimalne posunutie do strany
0 _y-max — maximalne posunutie do strany

Okrem uvedenych parametrov je pre kopy dolezity aj parameter fall opisany uz v predoslom
Sprinte.

Nasledkom pridania novych parametrov do anotacii bolo potrebné upravit’ triedy Annotation,
XMLParser, XMLCreator, pridat triedu AgentPosition vSetko v ramci baliku annotation.data.
Dalej bolo nutné modifikovat’ defini¢ny subor pre XML anotécie.

Staré a neaktudlne anotacie boli presunuté do siboru annotationOld, pre pripad mozného
vyuzitia v budicnosti.

Namerané udaje pre jednotlivé kopy
Nasledujil namerané udaje pre jednotlivé kopy uvedené v tabul’kéach 8.1-8.4. Na meranie tidajov
bol vyuzity testframework z diplomovej prace Ing. Petra Passaka.

kick left normal

agentPosition
- X-min -0,15
- X-max -0,20
- y-min -0,02
- y-max -0,08
kickSuccessfulness ~ 100%
fall 0%
variance 0,07264
deviation kickTime [s] | kickDistance [m]
1 4,91 1,6 2,00
2 -4,35 1,6 2,03
3 -4,30 1,6 2,04
4 -491 1,6 2,04
5 -4,46 1,6 2,04
Priemer -4,586 1,6 2,03

Tabul’ka 8.1 Hodnoty testovania kopu kick left normal



deviation

- min -4,30
- max -4,91
kick_right normal
agentPosition
- X-min -0,15
- X-max -0,20
- y-min 0,02
- y-max 0,08
kickSuccessfulness ~ 100%
fall 0%
variance 0,067856
deviation kickTime [s] kickDistance
[m]
1 4,30 1,6 2,03
2 4,89 1,6 2,02
3 5,03 1,6 2,03
4 491 1,6 2,00
5 4,93 1,6 2,04
Priemer 4,812 1,6 2,024
Tabul’ka 8.2 Hodnoty testovania kopu kick right normal
deviation
- min 4,30
- max 5,03
kick_left faster
agentPosition
- X-min -0,15
- X-max -0,25




- y-min -0,02
- y-max -0,08
kickSuccessfulness ~ 100%
fall 0%
variance 1,490865
deviation kickTime [s] kickDistance
[m]
1 -4,97 1,5 2,98
2 -5,06 1,5 3,77
3 -4,36 1,5 2,95
4 -4,87 1,5 3,68
5 -4,59 1,5 3,06
6 -5,96 1,5 3,72
7 -4,18 1,5 2,95
8 -8,19 1,5 3,72
9 -6,21 1,5 3,69
10 -3,76 1,5 2,92
Priemer -5,215 1,5 3,344
Tabul’ka 8.3 Hodnoty testovania kopu kick left faster
deviation
- min -3,76
- max -8,19
kick right faster
agentPosition
- X-min -0,15
- X-max -0,25
- y-min 0,02
- y-max 0,08




kickSuccessfulness

fall

variance
kickTime [s]
kickDistance [m]
deviation

- min

- max

- avg

100%
0%
1,490865
1,5
3,334

3,76
8,19
5,215

kick_step_strong_left

agentPosition
- X-min -0,25
- X-max -0,30
- y-min -0,05
- y-max -0,05
kickSuccessfulness  100%
fall 13%
variance 2,879706
deviation kickTime [s] kickDistance [m]
1 -7,93 2,8 5,01
2 -7,82 2,7 4,95
3 -7,06 2,7 4,89
4 -8,04 3,0 4,62
5 -6,44 2,7 5,0
6 -10,48 3,0 4,57
7 -10,72 2,9 5,15
8 -11,31 2,9 5,87
9 -10,32 2,7 5,71
Priemer -8,9022 2,8222 5,0855

Tabulka 8.4 Hodnoty testovania kopu kick step strong left




deviation
- min -6,44
- max -11,31

kick_step_strong_right

agentPosition

- X-min -0,25

- X-max -0,30

- y-min 0,05

- y-max 0,05
kickSuccessfulness ~ 100%
fall 13%
variance 2,879706
kickTime [s] 2,8222

kickDistance [m] 5,0855
deviation

- min 6,44

- max 11,31

- avg 8,9022



Known bugs

Vzhladom na prepis architektury a prepis €asti kddu z Ruby do Javy, zostal nefunkény testing
server, ktory momentalne nefunguje a neda sa pouzit na testovanie. Taktiez nefunguje i gui,
ktoré vyskakuje pri Starte agenta a malo spdsobovat refresh nacitavania nastaveni a lowskillov.
Nakolko nastavenia su uz mimo &ast ruby, toto gui uz nebude fungovat.



Export backlog uloh
Pripajame export uloh z product backlogu, ktoré by boli vhodné riesit’ v nasledovnych rokoch.

Flag pre brankara
Brankar by mal byt odliSeny od ostatnych hracov pomocou flagu.

Vytvorenie defaultného lowskillu a highskillu

Vytvorenie defaultného low a high skillu, ktory by sa vykonaval ak Ziaden low/highskill
nevyhovuje - hrra€ by stal na mieste a otacal by hlavou za ucelom ziskavania informacii o stave
ihriska.

Logger - zmena spdsobu logovania
V projekte nie je konzistentne dodrzZiavané logovanie

Stabilne zastavenie lowskillu walk_turbo

Po pridani lowskillu walk_turbo (turbo_walk(20130414_054044_1634) od Petera Passaka) hrac
sice chodi rychlo, ale kedze tento lowskill nebol optimalizovany aj pre stabilné zastavenie, ¢asto
aj pada.

Yaml setting subor

V €asi ruby bolo mozné nastavenia menit cez subor, po prepise do Javy to prestalo vyt mozné.
Bolo by vhodné vytvorit subor s nastaveniami vo formate YAML, vyuZit’ kniznicu na parsovanie
YAML a umoznit nastavenia pomocou suboru.



Nastavenia projektu

Nastavenia projektu sa daju kustomizovat v triede Settings. Vacsina nastaveni je nemennych,
zaujimavé su verzia servera, ktora je momentalne nastavena a kéd je prispésobeny pre verziu
0.6.7. Dalej sa v triede menia nazov timu, pocet hracov, Ci testovacia taktika
(debuggingTacticName), ktora ked sa zada, nemeni sa taktika po€as celého behu programu.
Vyhodné je to na testovanie nizSich vrstiev - highskillov a lowskillov.



Instalac¢na prirucka

Rozsiahlu inStalacna priru¢ka pre viaceré operacné systémy mozno najst’ na timovej wiki na
adrese http://team09-13.ucebne.fiit.stuba.sk/wiki/index.php/N%C3%A1vody a_in%C5%A1tal
%C3%Alcie

Pred nacitanim projektu do Eclipse je potrebné zmenit subor .project.sample - vzorovy project
subor pre Eclipse.

Pri inicialnom pullnuti Git repozitaru si programator musi skopirovat' .project.sample subor na
subor s nazvom .project a az potom spustit’ Eclipse. Tento postup sa voli preto, lebo niektori
Clenovia timu cez Eclipse mali naindtalovanu inu verziu (iny zdroj) pre kniZznicu aspektov aka je
pouzita v projekte a potrebovali pouzivat ti vzhladom na ich instalaciu systému. Stane sa vam
to ak si intalujete Spring. Takto si ktokolvek méze prispdsobit’ zavislosti projektu bez zmeny,
ktora by ovplyvnila nastavenia PC ostatnych &lenov timu.


http://team09-13.ucebne.fiit.stuba.sk/wiki/index.php/N%C3%A1vody_a_in%C5%A1tal%C3%A1cie
http://team09-13.ucebne.fiit.stuba.sk/wiki/index.php/N%C3%A1vody_a_in%C5%A1tal%C3%A1cie

Pouzivatelka prirucka

Pohyb
Balik sk.fiit.jim.agent.highskill. move.

1. Pridanie xml s pohybom do adresara moves
2. Pridanie xml s anotaciou pre pohyb do moves/annotations
3. Pridanie dalSieho typu rychlosti pohybu do MovementHighSkill

pr. pridanie WALK_NEW do zoznamu.
WALK_SLOW(1), WALK_MEDIUM(2), WALK_FAST(3), WALK_NEW(4);

3. V baliku sk.fiit.jim.agent.highskill. move treba vytvorit odvodenu triedu od Walk s protected
kons$truktorom a pretazit funkcie

String getAnnotationName() a

String getLowSkillName().

Je potrebné vytvorit’ statickd funkciu s nazvom getinstance() vracajucu inStanciu danej triedy.
Ak pohyb ma svoje Specifika ako napr. stabilizaiu alebo rozbiehanie, je potrebné pretazit aj
funkciu LowSkill pickLowSKkill().

Priklad novej triedy

public class WalkNew extends Walk {
private static WalkNew instance = null;

}

protected WalkNew(){
}

@Override
public String getLowSkillName() {
return "walk_new";

}

@Override
public String getAnnotationName() {
return "walk_new";

}

public static WalkNew getinstance() {
if( instance == null){



instance = new WalkNew();

}

return instance;

}

4.V triede MovementSkills vo funkcii getWalkSuitability je potrebné pridat’ nastavenie
koeficientov pre MovementSpeedEnum nového pohybu, ktory bol vytvoreny v kroku 3.
Koeficienty treba nastavit experimentalne podla toho, ¢omu sa dava priorita pri danom pohybe.

pr.

else if (speedEnum == MovementSpeedEnum . WALK_NEW){
speed_koef = 1.9;
range_koef = 0.2;
uccess_koef = 0.01;

}

5. V triede MovementSkills v MovementEnum treba pridat dany enum s vytvorenim instancie
triedy pohybu z kroku 3. a pretazit computeSuitability a zavolat funkciu pre vypocet suitability.

pr.

WALK _NEW(WalkNew.getinstance()) {
@Override
public double computeSuitability(double relativeDistanceToTarget,
MovementSpeedEnum speedEnum) {
return getWalkSuitability(relativeDistanceToTarget, speedEnum);
}
%

6. V taktike staci zavolat novy pohyb pri vhodnej situacii na zaklade enum parametra

napr.

this.moveExec.move(Vector3D.cartesian(ballX, ballY, 0), MovementSpeedEnum . WALK_NEW);
O taktikach, situaciach a volani highskillov viac v danej prirucke.



Kop
Balik sk.fiit.jim.agent.highskill kick.

1. Pridanie xml s kopom do adresara moves

2. Pridanie xml s anotaciou pre pohyb do moves/annotations

3. V triede KickHighSkill treba rozsirit' KickTypeEnum o novy typ kopu.
Pr.

KICK_FAST(1), KICK_NORMAL(2), KICK_SLOW(3), KICK_NEW(4);

4.V triede Kick vo funkcii employBestLowSkill() treba pridat’ anotaciu pre jednu alebo / a druhu
nohu s ktorou ma hra¢ kopat podla podmienky if (relativizedTarget.getX() < 0.0), ktora urcuje i
je lopta napravo alebo nafavo od hraca.

Nasledne v tej istej funkcii treba nastavit’ koeficienty pre suitability.

Napr.

else if (type == KickTypeEnum.KICK_NEW) {

speedKoef = 1.5;

distanceKoef = 1.5;

successKoef = 1.0;

}

5. V taktike staci zavolat novy pohyb pri vhodnej situacii na zaklade enum parametra.
O taktikach, situaciach a volani highskillov viac v danej prirucke.

napr.
this.kickExec.kick(Vector3D.cartesian(ballX, ballY, 0),
KickHighSkill.KickTypeEnum.KICK_NEW);

Poznamka.
Kop pouziva rovnaké priblizovanie k lopte pre vSetky kopy na zaklade anotacie vybraného kopu.
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