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LOG ZMIEN V DOKUMENTACII

Datum zmeny Nazov sekcie Autor Verzia

12. oktober 2014 | Ako citat a pisat tito doku- | Metod Rybar | 0.1
mentaciu

12. oktober 2014 | Popis zakladnych casti Metod Rybar | 0.1

12. oktober 2014 | Monitorovanie zmien v do- | Metod Rybar | 0.1
kumentéacii

15. oktober 2014 | Uvod |1 Metod Rybar | 0.1

15. oktober 2014 | Globalne ciele pre ZS/LS Metod Rybar | 0.1

15. oktober 2014 | Analyza |4 Metod Rybar | 0.1

15. oktober 2014 | Navrh Metod Rybar | 0.1

15. oktober 2014 | Implementacia Metod Rybar | 0.1

15. oktober 2014 | Testovanie Metod Rybar | 0.1

15. oktober 2014 | Priloha A: Instalacna pri- | Metod Rybar | 0.1
rucka [37]

15. oktober 2014 | Priloha B: Standard pre kod | Metod Rybar | 0.1
F]]

19. oktober 2014 | Globalne ciele pre ZS/LS Metod Rybar | 0.2

19. oktober 2014 | Globélne ciele pre zimny se- | Metod Rybar | 0.2
mester [2]

19. oktober 2014 | Priloha B: Standard pre kod | Juraj Simek 0.3
BT

19. oktober 2014 | Titulna strana Metod Rybar | 0.3

23. oktober 2014 | Analyza hracov 4 Metod Rybar | 0.4

23. oktober 2014 | Tomas Bolecek 4.1 Martin Vrabec | 0.5

23. oktober 2014 | Jaroslav Grega 4.2 Martin Vrabec | 0.5

23. oktober 2014 | Jan Hudec 4.3 Metod Rybar | 0.5

23. oktober 2014 | Pavol Mestanik (4.4 Peter Filipek | 0.5

23. oktober 2014 | Peter Passak (4.5 Metod Rybar | 0.5




23. oktober 2014 | Martin Kosicky 4.6 Michal Sege¢ | 0.5

23. oktober 2014 | NaoTH 4.7 Peter Filipek 0.5

23. oktober 2014 | NUBots 4.8 Miroslav Wolf | 0.5

23. oktober 2014 | rtUNSWift 4.9 Miroslav Wolf | 0.5

23. oktober 2014 | Apollo3D 14.10 Michal Segec 0.5

23. oktober 2014 | Austin Villa 4.11 Michal Sege¢ | 0.5

23. oktober 2014 | RoboCanes (4.12 Michal Segec 0.5

23. oktober 2014 | BahiaRT (4.13 Juraj Simek 0.5

27. oktober 2014 | Analyza timu BahiaRT |4.13| | Juraj Simek 0.5

1. november 2014 | Uprava standardu pre pisa- | Juraj Simek 0.5
nie kodu [31]

2. november 2014 | Odstranenie prazdnych kapi- | Metod Rybar | 0.5
tol

3. november 2014 | Oddelenie navodu dokumen- | Metod Rybéar | 0.5
tacie

4. november 2014 | Uprava logovania [5 Juraj Simek 0.6

4. november 2014 | Logger 5.1 Juraj Simek 0.6

4. november 2014 | Priklady logovacich typov | Juraj Simek 0.6
b.1]

4. november 2014 | Peter Passak 4.5 Metod Rybar | 0.7

4. november 2014 | Jan Hudec 4.3 Metod Rybar | 0.7

16. november 2014 | Pridanie citécii Metod Rybar | 0.8

16. november 2014 | Odstranenie zakomentova- | Miroslav Wolf | 0.8
nych casti kodu v projekte
Jim [6]

17. november 2014 | Odstranenie baliku | Juraj Simek 0.9
sk.fiit.jim.garbage [7]

17. november 2014 | Uprava logovania pomocou | Juraj Simek 0.8

nového loggera [5.2]




17. november 2014 | Globélne ciele pre ZS/LS Metod Rybar | 1.0

17. november 2014 | Globélne ciele pre zimny se- | Metod Rybar | 1.0
mester

18. november 2014 | NUBots 4.8 Miroslav Wolf | 1.1

18. november 2014 | Tomas Bolecek 4.1 Martin Vrabec | 1.1

19. november 2014 | Uprava povodného zdrojo- | Juraj Simek 1.2
vého kodu podla konvencii
pisania zdrojového kodu [§

19. november 2014 | Uprava konvencii logovania | Juraj Simek 1.2
BT

19. november 2014 | RoboCanes 4.12 Michal Segec 1.2

19. november 2014 | Uvod |1 Metod Rybar | 1.3

3. december 2014 | Odstranenie nepouzivanych | Juraj Simek 1.5
highskillov [9]

9. december 2014 | Uprava konfiguracie nasta- | Juraj Simek 1.5
ven{ agenta [0

10. december 2014 | Spristupnenie MediaWiki [11| | Peter Filipek 1.6

10. december 2014 | Oddelenie testov od zdrojo- | Peter Filipek 1.6
vych kodov [12]

10. december 2014 | Odstranovanie warning hla- | Miroslav Wolf | 1.6
seni v projekte Jim [I3]

10. december 2014 | Implementéacia Zero moment | Metod Rybar | 1.6
point [14

10. december 2014 | Pridanie planov pre semstre | Metod Rybar | 1.7
z dokumentécie k riadeniu

28. februar 2015 Zémena triedy Vector3d za | Juraj Simek 1.8
Vector3D [I9]

8. marec 2015 Pridédvanie hracov do testo- | Juraj Simek 1.9

vacieho frameworku |E|




12. marec 2015 Refaktorovanie projektu Ro- | Juraj Simek 2.0
boCupLibrary [17]

19. marec 2015 Grafické rozhranie pre kon- | Juraj Simek 2.1
trolu loggera [18]

4. april 2015 Ukladanie konfiguracie GUI | Juraj Simek 2.2
loggera [19.1]

7. april 2015 Priprava taktik pre Robo- | Juraj Simek 2.3
Cup turnaj [20.1]

11. april 2015 Priprava taktik pre Robo- | Juraj Simek 2.3
Cup turnaj [20.I} doplne-
nie dokumentacie k taktike
Turn180

12. april 2015 Analyza chybnych JUnit tes- | Peter Filipek 2.4
tov [27]

12. april 2015 Detekcia padu robota s vy- | Peter Filipek | 2.4
uzitim akcelerometra [22]

12. april 2015 Implementécia pohybu lopty | Miroslav Wolf | 2.4
v TestFrameworku 23]

12. april 2015 Analyza TestFrameworku 24| | Miroslav Wolf | 2.4

12. april 2015 Detekcia padu pomocou | Miroslav Wolf | 2.5
force receptorov na nohéch
agenta 25

12. april 2015 Analyza planera HighSkills | Metod Rybéar | 2.5
29

12. april 2015 Tvorba HighSkills a zakom- | Metod Rybéar | 2.5
ponovanie Zero moment po-
int 27]

18. april 2015 Otécanie hraca [28 Juraj Simek 2.6




18. april 2015

Priprava taktik pre Robo-
Cup turnaj [20.2] doplne-

nie dokumentécie k taktike
Turn180

Juraj Simek

2.6

23. april 2015

Nefunk¢énost anotovania hra-

éov |2TJ|

Martin Vrabec

2.7

23. april 2015

Priloha A: InStalacna pri-
rucka [37]

Miroslav Wolf

2.7

24. april 2015

Priloha A: InStalac¢na pri-
rucka [31| : Pridanie casti pre
Linux

Metod Rybar

2.8

24. april 2015

Pridanie vynuteného preru-
Senia HighSkills [30]

Metod Rybar

2.9

24. april 2015

Tvorba HighSkills a zakom-
ponovanie Zero moment po-
int : Pridanie popisu
1sOnGround

Metod Rybar

2.9

26. april 2015

Priprava taktik pre Robo-
Cup turnaj 0.2} doplne-
nie dokumentacie k takti-
kim KickDistance, Stability-
WalkTactic, FastWalkTactic

Juraj Simek

3.0

2. méj 2015

Hlbgia analyza anotacii v
TestFrameworku [24.1

Martin Vrabec

3.1

2. maj 2015

Navrh na dalsiu pracu na
hracovi Jim [31]

Miroslav Wolf

3.1

16. maj 2015

Navrh na dalsiu pracu na

hracovi Jim |3_1|

Miroslav Wolf

3.2
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1 Uvod

Posledn& tprava Metod Rybar
Platné od 19. november 2014
Poznamky

RoboCup je medzinarodna sitaz autondémnych robotov, ktord je urcena
na podporu vyskumu a vyucby robotiky a umelej inteligencie.

Kazdy tim sa v rdmci obmedzeni, uréenych pravidlami hry futbal a Speci-
fikami simula¢ného prostredia, snazi vytvorit ¢o najlepsieho hraca. Muzstvo,
vytvorené z takychto hracov, by malo vyhrat nad muzstvom stupera. O st-
tazi a doterajSej ¢innosti je mozné dozvediet sa na stranke STU turnaj v
simulovanom robotickom futbale (www.fiit.stuba.sk /robocup).

Simulacia futbalu povodne prebiehala iba v dvoch rozmeroch. Pre zvysSe-
nie realnosti simulacie bolo vytvorené 3D simulac¢né prostredie, ktoré roz-
Siruje moznosti hry. 3D simulacné prostredie sa pomerne vyrazne lisi od
doposial pouZivaného 2D prostredia, a to jednak sposobom simulacie, ale
hlavne moznostami ktoré poskytuje hra¢om. Na rozdiel od 2D simulécie ide
o simulaciu jednotlivych pohybov humanoidného robota.

Na fakulte informatiky a informa¢nych technolégii sa vyvinu robota ve-
nuje tim zlozeny z jej Studentov v ramci predmetu Timovy projekt uz od
roku 2000. Do roku 2006 vyvoj robota prebihal v 2D prostredi, od roku 2006
prebieha vyvoj v 3D prostredi.

Hlavnym cielom projektu je vylepsit doterajSieho hraca pre 3D simulé-
ciu, ktory dokdze plnohodnotne vyuzivat moznosti poskytované simula¢nym
prostredim.

Tneto dokument sltauzi ako dokumentacia k technickym castiam robota
Jim. Obsahuje analyzu inych robotickych hrac¢ov a navrhy na zlepSenie hraca
Jim. Zaroven obsahuje globélne ciele pre jednotlivé semestre.

V tejto dokumentécii st podrobnejsie rozpisané zmeny vykonané na hra-
¢ovi a jeho aktudlny stav.



2 Plan pre zimny semester

Posledna tprava Miroslav Wolf
Platné od 9. december 2014
Poznamky

V tomto semestri sa chceme venovat najmé tprave kodov do konvencii a
zlepSeniu prehladnosti kodu. KedZe na projekte pracovalo vela timov, ktoré
sa nedrzali jednotnej konvencie pisania kodu, kod sa tak stal neprehladnym.
Mnoho funkcif ani nie je opisanych, preto ¢asto nie je jasné, na ¢o dané c¢ast
kodu slazi a ¢i je vobec potrebna. V projekte sa tiez nachadza mnoho duplicit,
warningov a nepouzivanych ¢asti. Preto by sme sa chceli v tomto prejst cely
projekt a zamerat sa najma na zrefaktorovanie, odstranenie zbyto¢nych casti,
okomentovanie jednotlivych funkcii a dalsie tlohy. V ramci tychto tprav sa
aj s projektom blizSie zoznamime a lepSie sa v iom zorientujeme.

Ulohy zapisané do backlogu:

e Zistit o je so serverom pre stranku timu

e Dokon¢it konvenciu pre dokumentaciu a vytvorit Sablénu
e Upravit a zjednotit logovanie

e Rozbehat Jiru - vyriesit problém s pristupom

e Zoznamit sa s gitom a importovat si projekt

e Vyrie§it problém s vyberanim pohybu

e Nastudovat a vytvorit finalizaciu pohybov

e Otestovat pohyb hlavy

e Identifikdcia a vymazanie nepotrebnych c¢asti kodu

e Prestudovat a poznacit si dalie diplomové prace a zahrani¢né timy
e Zlepsit rozhodovanie hraca

e Upravit kod podla konvencie



Sprava wiki

Vytvorenie dokumentécie

VylepSovanie pohybov

Otestovanie hraca v predklone
Zakomponovanie obchadzania

Vytvorit stabilizované pohyby

Vytvorit dobehnutie pre rychly pohyb
Oboznamit sa s testovacim frameworkom
Vylepsit testovaci framework

Popresuvat funk¢énost do kniznice
Odstranit warningy

Prerobenie vectora3d do vectora3d
Zaviest definiciu kedy je uloha hotova
Codereview

Doplnenie testov /unitestov

Pripravit si otazky pre gitmanov
Presunit testy do jedného balicka alebo do iného projektu
Prestudovat aj nase timy

Analyzovat projekt

Rozbehat roboviz

Predpovedanie poloh/pozicie - upravit alebo zakomponovat
Upravit zistovanie padu hraca

Nastudovat spravy - manual rfc serveru



Upravit vypocet Suitability

Preskumat funk¢nost anotécii, pripadne ich odstranit

Identifikovat a odstranit duplicitné casti kodu

Prerobit TestFramework do Javy

Preskumat funkénost brankara

2.1 Zhrnutie zimného semestra

Posledna tprava Miroslav Wolf
Platné od 9. december 2014
Poznamky

Zimny semester pozostava z 5 $printov. Pocas tychto Sprintov sme sa ucili
najmé pracovat ako tim a vytvéarali sme rozne metodiky pre riadenie timu.
N&s tim sa riadil metodikou SCRUM a svoj postup v praci zaznamenéval do
nastroja Jira. Okrem tohto nastroja sme pocas semestra zacali vyuzivat aj
mnohé d'algie ako napriklad CodeReview, pre znackovanie kodu, Bamboo pre
automatické testovanie a Bitbucket, na vytvaranie branchov a commitovanie
zmien. Pre jednotlivé néstroje boli vytvorené aj metodiky pre ich pouzivanie.

Na zaciatku semestra bol pre zimny semester vytvoreny plan. Rozhodli
sme sa, ze sa zameriame najmai na refaktoring - konkrétne upravu kodu a
komentarov do konvencie, odstranenie warning hlaseni, presunutie testov do
jedného balicka, pridanie novych komentarov a celkové sprehladnenie kodu.
Pre najdenie chyb a nedostatkov v koéde sme si nainStalovali plug-in pre
eclipse - Unnecessary Code Detector. Zbyto¢ny kod, nevyuzivané alebo dup-
licitné triedy a funkcie tak boli vymazané, pripadne vhodne okomentované a
ponechané. Projekt obsahoval aj vela zakomentovaného kodu. Tento kod sme
pocas semestra zanalyzovali a otestovali a nasledne sme vi¢sinu z tohto kodu
vymazali. Okrem tychto tprav sa nidm pocas semestra podarilo zapracovat
aj nové Casti. Bol vytvoreny novy logger, kedze projekt doteraz obsahoval
dva, nas novy logger spojil ich funkciu a staré loggery tak boli nahradené a
zjednotené. f)alej sa nam podarilo vytvorit ZMP - Zero moment point, ktory
sme implementovali podla diplomovej prace jedného zo Studentov. Vdaka



ZMP sa nam podarilo vytvorit stabilnejsi pohyb hraca, no zatial st s nim
drobné problémy, ktoré sa pokisime odstranit v dalSom semestri.

Pocas semestra sme v time narazili aj na niekol'ko problémov a to najmé
na zaciatku semestra, kedy sme sa eSte len ucili s jednotlivymi néstrojmi
pracovat. Mali sme problémy s nastrojom Jira, kde sa nam zle vykresloval
burndown-chart, ako aj rozne iné drobné problémy s tymto nastrojom. Ca-
som sme sa s nim vS8ak naucili pracovat. Dalsim problémom bolo samotné
vytvaranie tloh, kde sme v niektorych pripadoch zle odhadli ¢asy, pripadne
sme tlohu mélo dekomponovali na mensSie ¢asti. Z1é odhady vznikali aj preto,
Ze sme si ¢asto nie iplne ulohy premysleli a ¢asto sme zabudli, Ze k tloham
maji byt vytvorené aj dokumentécie a tak sme ich obc¢as museli robit do-
datocne. Okrem toho niekedy tlohy neboli vhodne opisané a pomenované.
Kazdy ¢len timu si tiez mal do néastroja znacit svoju vykonanu pracu, ¢o tiez
zrejme v prvych Sprintoch nebolo dodrziavané, no neskor sme si uz pracu
riadne znacili. Obcas vznikli aj drobné problémy v komunikacii, no momen-
talne sa tim prostrednictvom néstroja Jiry a pripadne socidlnych sieti, snazi
komunikovat ¢o najviac, aby kazdy ¢len timu mal prehlad, ¢o prave ktory
¢len timu robi. V prvych Sprintoch sme tiez mali problém v manazmente
verzii, kde ndm pri spajani vznikali rozne problémy, no to bolo spdsobené
tym, ze kazdy robil upravy vo vlastnej vetve. V dalsich $printoch sme tento
problém uz odstranili a v rdmci moznosti sme zmeny robili v jednej vetve.

S d'alsimi vaznej$imi problémami sme sa pocas semestra nestretli a mnohé
z0 spomenutych problémov sa nam pocas semestra podarilo odstranit.



3 Plan pre letny semester

Posledna tprava Miroslav Wolf
Platné od 9. december 2014
Poznamky

V letnom semestri najskor chceme dokonéit rozpracované tlohy, ako na-
priklad implementovanie ZMP - kde sa nam podarilo vytvorit stabilnejsiu
chédzu, no eSte nie je uplne zapracovana do projektu, kedze po pade robota
pri tejto chodzi sa robot nevie postavit. V zimnom semestri sme sa venovali
najméi upravou kédu a refaktoringu projektu Jim a preto by sme sa v letnom
semestri cheeli posunit a prejst k upravam projektu TestFramework. Tento
projekt obsahuje mnoho chyb a preto by bolo vhodné odstranit problémy a
niektoré ¢asti mozno aj prerobit. Okrem toho by bolo dobré projekt rovnako
prejst a upravit do konvencii, odstranit warningy a dalSie apravy, podobne
ako boli v zimnom semestri vykonané v projekte Jim.

S timom sme teda predbezne navrhli niektoré tlohy, ktoré by bolo vhodné
vramci letného semestra vypracovat. Medzi tieto tlohy patri:

e Rozbehanie turnaja v TestFrameworku

e Opravenie problémov s TestFrameworkom

Vyhodenie nepotrebnych ¢asti TestFrameworku

e Pridanie alebo integrovanie novej ¢asti - pripadne prerobit ¢asti z ruby.

Vytvorenie roznych situacii pre jedného alebo viacerych hracov

Vytvorenie simula¢ného prostredia pre konkrétne situécie
e Vylepsit urcovanie pozicii

Okrem tychto tiloh nam v backlogu ostalo aj zopar tiloh zo zimného se-
mestra a tak by bolo vhodné vybrat aj niektoré z tychto uloh. Medzi tieto
ulohy patria:

e VyrieSenie problému s vyberanim pohybu

e Otestovanie pohybu hlavy



ZlepsSenie rozhodovania hraca

Vytvorenie dobehnutia pre rychly pohyb

Prerobenie vector3 na vector3d

Doplnenie unitestov

Preskiimanie funk¢énosti anotacif

e Preskiimanie duplicitnych casti kodu

a dalsie...

Okrem spomenutych tloh budeme v letnom semestri aktualizovat a do-
pliat informacie na stranku wiki projektu, ktort sa nam na konci zimného
semestra podarilo rozbehat. V letnom semestri sa tiez chceme zucastnit Stu-
dentskej vedeckej konferencie IIT.SRC 2015.



4 Analyza hracov a hernych postupov v Robo-
Cupe

Posledn& tprava Metod Rybar
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky Zmena nadpisu

4.1 Tomas Bolecek - Rozsirenie hraca Jim o strategickua

vrstvu
Posledné tprava Martin Vrabec
Platné od 18. november 2014
Poznamky

Rozsireniu fakultného hrac¢a Jim sa venoval vo svojej diplomovej praci
Tomé4s Bolecek. [1]

DP je zamerand na rozsirenie existujiceho hraca Jima o strategickt vrstvu.
Dany model by mal obsahovat nasledujice vrstvy: stratégie, taktiky, forma-
cie, sub-taktiky, role, overenie Navrhnuty model musi umoziovat vytvaranie
spravania pre cely tim, ale zaroven aj moznost vytvarania spravania pre kon-
krétnych jednotlivcov, pripadne pre skupinu jednotlivcov na rovnakej roli
alebo s rovnakou charakteristikou.

Na vytvaranie forméacii bolo vytvorené grafické pouzivatelské rozhranie
podla navrhu zobrazenom na obrazku [1}

XML obsahuje dve hlavné casti oznacené ako <formations> a <data>

Novo zavedené datové Struktiry

sk.fiit.jim. ai. formation. FormationPosition
Dana datova struktara zapisuje konkrétne pozicie pre jednotlivych hracov.
Obsahuje informéciu o polohe, akiit ma mat hrac¢ v zavislosti od polohy lopty,
pociato¢nu polohu hraca, informaciu o pridelenej roli hrac¢ovi, moznost hraca
dynamického pridelovania a zmeny roli a informéciu o tom, ktory hrac¢ pravé
hra s loptou (onBall).



Server monitoring | Manage agents | Annotations | Pesitioning

XML Editor

[ sae | [ load | | submt || Remove | [  AddPoston | | Remove Position

;F;rom;ype Formation by |Tomas Bolecek [] show Grid {17- Universal Front Player

First version of formation, used for testing and debuging Ball Positon  X: |0 | ¥ |o

Player Dress 1
Name Universal Front Player
Changeable

Start X 2.0
StartY 0.0
OffsetX

OffsetY  [0.0
Index X 0.6
Index Y 0.2
Size X 6.0
Size Y 3.0

: Created user interface instance: sk.fiit.testframework.ui.MainFrame
: starting monitor thread

: starting user interface

: starting agentServer thread

: starting main loop

¢ Nothing to do - waiting

Obr. 1: Navrh pouzivatelského rozhrania

sk.fiit.jim. at. formation. formationData
Obsahuje data o konkrétnej formacii. Obsahuje mnozinu dat poloh hracov
vo formécii, informécie o pocte hracov vo formécii a informécie o autorovi a
popis formacie.

sk.fiit.jim. ai. formation.position Player Pair
Déatova struktira opisujica poziciu v danom momente pre konkrétneho hraca



s priradenou polohou vo formacii. Datova Struktura je vytvorena zvlast pre
kazdého hraca vo formacii. Mnozina tychto datovych struktdr nam reprezen-
tuje aktudlnu formaciu v hre.

Pouzité rozhrania

sk.fiit. testframework.ui.interfaces. game Viewer ProviderImpl
Dané rozhranie je nami navrhnuté nové rozhranie pre triedu customizable-
GameView na zobrazovanie stavu hry z rdznych zdrojov. Existuji dve triedy,
ktoré implementuji toto rozhranie - onClickProvider a gameStateProvider.

OnClickProvider je vyuzivany v zalozke testovacieho frameworku XML
Editor, pricom dané rozhranie nAm umoznuje nastavit poziciu objektov po-
mocou kurzora mysi alebo pomocou numerickych textovych poli opisujticich
tito poziciu. GameStateProvider umoziuje ziskavanie herného stavu sveta
od servera.

Lokalizacia hraca

Lokalizacia bola aktualizovana na zaklade uz existujiceho hraca. RieSe-
nie bolo implementované v ramci existujicej triedy AgentPositionCalculator.
Spocivalo v ohodnoteni nového videnia na zaklade poc¢tu orienta¢nych bodov,
ktoré vidi. Okrem hodnotenia podla orienta¢nych bodov je nové videnie hod-
notené aj podla odchylky od posledného videnia.

Komunikacia

Riesenie komunikacie je implementované v triede SpeechManager. Pred
odoslanim spravy je vytiahnutd aktualna pozicia lopty a hraca a tieto infor-
mécie st odoslané vsetkym hracom.

Model sveta

Model sveta si vytvara kazdy hrac¢ samostatne. Bol implementovany v
triede SpeechManager. Je reprezentovany vektormi pozicii hracov a lopty v
dvoch hash mapach. Kazda informécia o polohe lopty je hodnotena na zé-
klade vzdialenosti od lopty (podla vahy). Overenie bolo vykonané tak, Ze na
zéklade tychto dat bol vypocitany median, priemer, minimalna a maximélna
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hodnota.
Dynamické pridel'ovanie roli

Dynamické pridelovanie roli bolo implementované v triede PositionPlace-
Calculator, ktora v pravidelnych intervaloch preratava rolu hraca a vysledok
uklad4d v ramci agentInfo. Prepocet roli nastava kazdé 3 sekundy. Pri pr-
vom spusteni su role priradené podla zadania z XML. Nasledne pocas hry
a vypocitaného stavu hra¢i menia role iba ak cena tejto vymeny je nizSia
ako aktualna rola hraca. Toto pridelovanie funguje tak, Ze pre kazdua dvojicu
hraca a roli sa vypocita vzdialenost medzi hra¢ovou poziciou a ur¢enou po-
ziciou vo formacii. Rola bude vybrana na zaklade najlepSieho vysledku.

Testovanie komunikacie

Testovanie komunikacie bolo implementované v FileWritter. Testovanie
prebehlo pomocou logov vytvorenych jednotlivymi hra¢mi, kde bolo vykona-
nych 1200 cyklov v ramci 2 hier s tspesnostou 99.97%.

Zhodnotenie

V porovnani s rieSenim sa d4 vychadzat len z videnia sveta, kedZe ostatna
funkcia bola implementované prvy krit. Pre dynamické pridelovanie roli pri
viac ako 50 testoch, 5 roznych forméaciach a pocte hracov 2 az 5 sa v kazdej
situacii podarilo spravne priraditf rolu jednotlivym hracom. Najvacsi prinos
je v navrhnuti strategickej vrstvy.
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4.2 Jaroslav Grega - ZlepSenie rychlosti a stability cho-
dze pomocou genetického algoritmu

Posledné tprava Martin Vrabec
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

V praci sa podarilo zvysit rychlost chddze na 0.46 m/s s priem. stabilitou
1 pad na 10 m a odklonom 6.86 m. [5]

Na optimalizaciu pohybov hraca vyuzil geneticky algoritmus, kde ako
vstup vyuzije hodnoty z uz existujicich pohybov - za gén urcoval polohu
kibov agenta, fitnes funkciu tvoril ¢as prejdenia zvolenej dizky ihriska a pri
kopoch dl7ka a presnost kopu. Vystupom fitnes funkcie je ¢as a penalizécia za
kazdy pad.Najlepsi jedinec postipi do fazy krizenia. KriZenie je realizované
kazdy s kazdym.

Dalsou fazou GA algoritmu je selekcia : v starej populacii sa najde jedinec
s najlepSou fitnes, ten sa presunie k jedincom, ktori vznikli krizenim a mu-
taciou. Z tejto skupiny sa vyberu jedince, ktoré budu tvorit novu populaciu.
Beh sa bude vykonéavat podla po¢tu zvolenych opakovani.

Stabilizacia agenta met6dou ZMP
Autor vybral metodu ZMP pre jej vysoka popularitu u zahrani¢nych timov
a jeho kvalitny vysledok. Hlavnou mysslienkov ZMP je umiestnit bod tak,
aby bol v konvexnej polohe chodidiel. Ak ZMP splna podmienku, pokracuje
sa vo vykonévani pohybu.

Ak nie je splnené (agent by pravdepodobne spadol -> za¢ne sa vykonavat
stabilizacia pohybu [nastavenie kibov tak, aby sa robot dostal do stabilizo-
vanej polohy]).

Kroky stabilizacie

e 70 servera sa ziskaji informécie o aktuélnom natoceni klbov agenta a
o nasledujicom natoceni klbov;

e pomocou vzorca pre ZMP vypocitam poziciu ZMP nasledujticeho na-
tocenia klbov;

e ak je mimo konvexného obalu chodidiel, upravim natocenie kibov ruk
do takej polohy, aby ZMP bolo v konvexnom obale chodidiel, na to vy-
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uzijem genetické programovanie, pomocou ktorého budem hladat fun-
kciu pre stabilizaciu agenta;

e nové nasledujiice natocenie klbov odosle na server

Do aplikacie pridal triedu BodyPart ktora reprezentuje jednotlivé casti
agenta a potrebné informacie o ¢astiach ako st vaha, kib, na ktory je ¢ast
napojend, rodi¢ c¢asti a geometricky tvar casti.

Do triedy AgentModel pridal metédy pre vypocet CoM a nasledne ZMP.
Na vytvorenie tychto rovnic vyuzil genetické programovanie.

Pri testovani chodze zistil, ze rychlost chodze je 0.2 m/s namiesto 0.4m/s
a dolezitou ¢astou vyberu algoritmu je vyber jedincov (selekcia). Dolezitym
faktorom pri mutacii pohybu je rozsah, v ktorom sa mutuji gény pohybu
- Pri vytvarani pohybov s vysokym percentom mutacie génu sa stavalo, ze
vela pohybov bolo nefunkénych a agent sa dostaval do stavu, kde sa nevedel
pohnut (prirovnanie k 43 Tudom, akoby dostal epilepticky zachvat). Najlepsie
pohyby sa vytvérali, ak bola nastavend maximéalna mutacia génov do 20
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4.3 Jan Hudec - Motorika hrac¢a simulovaného robotic-
kého futbalu

Posledné tprava Metod Rybar
Platné od 4. november 2014
Poznamky

V préci [6] sa autor venuje zrychleniu chodze robota Nao pomocou prin-
cipu Zero Moment Point. Vo vyslednom rieSeni sa chdédza Nao robota zrych-
lila na hodnotu priblizne 27 cm/s (0,972km/h). Vysledny produkt JimJet
mé zabudovanu stabilizaciu pomocou rik a nodh, ¢o dopomohlo k zvySeniu
rychlosti povodného hraca o priblizne 43%.

Zero Moment Point sa zameriava hlavne na urcenie taziska robota a berie
do tvahy aj rozne sily ktoré nanho pésobia.

To je dolezité pri samotnom vykonavani pohybu. Pri pohybe koncatin
napriklad u I'udi sa ¢innost svalu za¢ne vykonéavat az potom, ako sa splnia
stanovené podmienky. Preto aj u robota treba kazdy pohyb brat ako kom-
plexnt spojitii mnozinu.

Z povodnych 15 centimetrov za sekundu sa podarilo choédzu zrychlit na 27
centimetrov za sekundu. Bolo prevedené zakomponovanie novych informéacii
o modeli ako hmotnost, kotvenie ¢asti tela a iné.

Bol popisany problém so senzormi ktoré poskytuja napriklad pri pohybe
len informéciu o zmene od posledného stavu bez referencie na globalne si-
radnice.

Bolo zavedené vyuzitie ForceResistance perceptora ktory neobsahuje umelo
pridany Sum, ktory zachytava silu pésobiacu na robota a nachadza sa v cho-
didléch.

Autor predpoklada mozné zlepSenie vylepSenim stabiliza¢nych funkcif ¢i
uz za presnejsie alebo univerzalnejsie, presnejsich smerovacich funkcii alebo
pokusom o simulovanie I'udskej chodze.

Z tejto préace by sa dala vyuzif najméi praca na Zero Moment Point. To
umoznuje u robotov napriklad tvorbu dynamickych pohybov. Netreba pri
nom totiz mat tazisko v takzvanej zone stability, pretoze Zero Moment Point
berie do tvahy aj gravitacnu silu, odstredivé silu a iné. Na zaklade tychto
informacii si dokéze vytvorit mapu kam mé stipit v dalSom kroku tak, aby
zostal stabilny.

Tato metoda bola v praci pridané do triedy AgentModel
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private void updateZeroMomentPoint () {
double x, y, z = 0;
Vector3D center = centerOfMass;
x = —1 % (center.getX() — (center.getZ()
x lastAccelerometer.getX ())/

( lastMomentum.getZ () ));

y = —1 * (center.getY() — (center.getZ()
x lastAccelerometer.getY ())/

( lastMomentum.getZ () ));
zeroMomentPoint = Vector3D.cartesian(x, y, z);
zmpHistory . add (zeroMomentPoint ) ;
while (zmpHistory.size () > MAX_ HISTORY SIZE){

zmpHistory . remove (0);

if (zmpHistory . size()>= ACCUMULATOR_STEPS){
Vector3D akum = Vector3D .ZERO VECTOR;
for (int 1 = 0; i <
ACCUMULATOR, STEPS; i++)
{

int ri =

zmpHistory.size () — 1 — i;
akum =

akum.add (zmpHistory.get (ri));

}

zeroMomentPoint =

akum . divide (ACCUMULATOR_STEPS) ;

a teda by sa dala pomerne jednoducho zapracovat do nasho agenta.

Dalej by bolo vhodné vyuzit ForceResistance perceptor, ktory autor vy-
uzival vo svojej praci na urcovanie pozicie tela robota. Tento perceptor za-
komponoval hlavne v triedach FizedObject, Body Part a v AgentModel, kde
sa hodnoty z perceptora vyuzivaju pri vypocte ZeroMomentPoint.
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4.4 Pavol Mestanik - Implementacia dynamického pria-
meho kopu

Posledné tprava Peter Filipek
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

V praci [13] sa podarilo uspesne implementovat metodu pre realizaciu dy-
namického priameho kopu. Implementéciou tejto metody hrac ziskal schop-
nost vyberu vzdialenosti, na ktoru chce loptu odkopnut.

Jednotlivé fazy vykonavania dynamického kopu:

e Lokalizicia, priblizenie a mierenie: Tieto fazy sa mozu opakovat a ich
cielom je dostat hraca do takej vzdialenosti od lopty, z ktorej je schopny
vykonat kop.

e Urcenie nohy ktorou kopat: Ktorou nohou sa bude kop vykonavat je
urcené na zaklade polohy lopty a hraca. Ktord noha bude vyuzita na
kop je jeden zo vstupnych parametrov pre dynamicky kop.

e Urcenie vzdialenosti na kop: Urcene tejto vzdialenosti prebieha porov-
nanim pozicie lopty a cielovej pozicie. Téato vzdialenost je dalsi po-
trebny vstup pre dynamicky kop.

e Vypocitanie parametrov kopu: Parametre pre kop sa vypocitaji na
zéklade vzdialenosti, na ktord sa méa kopat.

e Vytvorenie faz dynamického kopu: Po vypocitani dynamickych para-
metrov kopu sa vytvoria fazy kopu. Tieto mo6zu byt zalozené na existu-
jucom pohybe a len upravovat niektoré z faz tohto pohybu, alebo mézu
byt v8etky fazy vytvorené nanovo. Po vytvoreni faz si tieto zaradené
medzi ostatné nedynamické pohyby s novym vygenerovanym menom.
Od tohto okamihu je vpodstate vytvoreny novy nedynamicky pohyb
podla zadanych parametrov.

e Vykonanie kopu: Samotné vykonanie kopu prebieha rovnako ako pri
beznom pohybe.
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Vypocet parametrov pre kop prehrebol experimentalne s vyuzitim uz exis-
tujiceho kopu. Pomocou pokusov nad uz existujicim kopom, sa zistili zavis-
losti efektorov hrac¢a na vzdialenost kopu. VzhITadom na to, Ze pohyb obsa-
hoval nahodné chyby, bolo vykonanych viacero merani, na zaklade ktorych
sa vytvorili priemerné hodnoty. Dynamicky kop, implementovany v ramci
rieSenia, bol vytvoreny vdaka najdeniu zavislosti medzi vzdialenostou kopu
a zmenou efektora RLE3 pri kope kick right normal stand. Alternativou
je vypocet parametrov na zaklade sily kopu podla fyzikdlnych parametrov
simula¢ného modelu.

RieSenie bolo overené s pouzitim planu PlanPmKick, teda bez hybania
hra¢om s pevne urcenou poziciou hraca aj lopty, aby sa vyladili ostatné
vplyvy. Hra¢ je od lopty na zaciatku vzdialeny 0,2 jednotiek a lopta je nasta-
vena presne pred jednu z noh. Pri tejto situacii bol dynamicky pohyb vyko-
navany so 100% tspesnostou. Pri nastaveni inej situdcie na zac¢iatku nebola
dosiahnuté 100% uspesnost kopu vzhladom na nepresnosti inych pohybov.

Implementacia tohto rieSenia prebehla nad agentom vytvorenym tymom
A55 Kickers, ktory vyuzival este architektiru, ktora obsahovala ¢asti v Ruby.

Nas tim pokrac¢uje v praci na agentovi, po predoslom time Gitmen. Vzhla-
dom na to, ze diplomové praca Pavla Mestanika vznikala v rovnakom case
ako agent timu Gitmen, nie st v aktualnej verzii nasho agenta zapracované
funkcie z tejto diplomovej prace. Preto som sa rozhodol stru¢ne opisat, ako
by sme mali postupovat v pripade, Ze by sme sa rozhodli funkcie z tejto
diplomovej prace implementovat v nasom agentovi.

Pavol Mestanik pracoval na systéme pre podporu dynamickych pohybov.
Zakladom tohto systému je trieda DynamicSkill ktora dedi od triedy HighS-
kill ktora sa nachadza v baliku sk.fiit.jim.agent.skills. Obsahuje funkcie po-
trebné na vytvaranie dynamickych pohybov pocas simulacie.

addSkill - Tato funkcia vytvori novy LowSkill s uréenym menom a pri-
radi ho do zoznamu existujucich LowSkills. Zaroven sa tu nastavuje prva
faza pohybu. Slizi ako konstruktor pre LowSkill pri vytvarani dynamickych
pohybov. Takto vytvoreny LowSkill je vrateny ako vystup funkcie.

addPhases - Tato funkcia prevedie zoznam vytvorenych faz do podoby
zretazeného zoznamu, kde kazda faza odkazuje na nasledujicu fazu. Zaroven
st vSetky fazy premenované s pouzitim mena novovytvoreného dynamického
pohybu. Kazda faza je po spracovani priradend do globalneho zoznamu faz,
odkial je ich mozné nasledne vybrat pre vykonévanie.

createPhase - Tato funkcia slazi na vytvorenie novej fazy podla zada-
nych parametrov. Vstupom funkcie je trvanie fazy a zoznam efektorov spolu
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s hodnotou na akt sa méa efektor zmenit. Slizi ako konstruktor pre fazy.
Novovytvorena faza je vratend ako vystup funkcie.

getPhasesForSkill - Tato funkcia vrati zoznam faz pre zadany LowSkill.
Tato funkcionalita umozni nacitat existujuci pohyb ako zéklad pre dyna-
micky pohyb. Namiesto vytvarania vSetkych faz nanovo je tak mozné pouzit
existujici pohyb a len upravit niektoré z faz, alebo len niektoré konkrétne
efektory.

Nésledne bol vytvoreny dynamicky kop, ktory vyuziva funkcie tejto triedy.
Dynamicky kop je vytvoreny v triede DynamicKickStraight ktora sa naché-
dza v baliku sk.fiit.jim.agent.skills.dynamic. Vzhladom na predoslé prepo-
jenie z Ruby ktoré v aktudlnej verzii agenta uz neexistuje, bude nutné re-
implementovat triedu pre podporu tohto pohybu,aby bolo zaistené, ze hrac
lokalizuje loptu, priblizi sa k nej a nastavi sa na spravnu poziciu. Vychadzat
sa pritom moze z reimplementovanej triedy Kick ktord sa nachadza v baliku
sk.fiit.jim.agent.highskill.

Trieda DynamicKickStraight obsahuje funkcie, ktoré priamo vypocitavaji
a nastavuju parametre kopu.

create DynamicKick - Téato funkcia riadi vytvorenie dynamického kopu.
Na zaciatku st nacitané fazy z predlohy, podla zadaného nazvu kopu. Na-
sledne st vypocitané zmeny efektorov pre urcent vzdialenost. S takto vy-
poc¢itanymi hodnotami st upravené vybrané fazy predlohy a vznikd novy
kop. Tento novy kop dostane unikidtne meno kombinaciou vybraného nazvu
a vygenerovaného ¢isla. Toto zabrani konfliktom pri pridavani viacerych dy-
namickych pohybov rovnakého typu.

getBaseSkillPhases - Tato funkcia vybera zakladny kop podla toho, kto-
rou nohou sa ma kopat a nasledne s pouzitim funkcie getPhasesForSkill ziska
zoznam faz pre dany kop a tento vrati ako vystup funkcie.

calculateDynamicValue - Tato funkcia ziskava hodnotu pre dynamicka
zmenu faz kopu v zavislosti na zadanej vzdialenosti. V implementéacii podla
prace sa vyuziva len zmena jedného parametra kopu a teda navratovou hod-
notou je len jedno ¢islo.

alterKickPhases - Tato funkcia upravi fazy vybraného kopu podla vy-
pocitanych hodnét pre dania vzdialenost. V implementécii podla prace je
upravovana len faza 2 kopu (v poradi je to az 4. faza).

Pre vytvaranie novych dynamickych pohybov by bolo vhodné nastudo-
vat reverzni kinematiku pre robota. Pripadne postupovat pri tvorbe novych
pohybov rovnako ako autor préace, experimentovanim nad uz existujticimi po-
hybmi a hladanim zéavislosti medzi jednotlivymi efektormi vyuzivanymi pri
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pohybe.
mic Kick for a Humanoid Robot od autorov Yuan Xu a Heinrich Mellmann,
v ktorom popisuju jednotlivé fazy takéhoto kopu a problémy ktoré pri nich
nastavaju.

Zdroj:http://www.naoteamhumboldt .de/wp-content/papercite-data/
pdf/ki-xumellmann-10.pdf
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4.5 Peter Passak - Optimalizovanie pohybov robota po-
mocou evolu¢nych algoritmov

Posledna tprava Metod Rybar
Platné od 4. november 2014
Poznamky

V préaci [16] sa Peter Passék venuje evolué¢nému algoritmu, ktory pouziva
na zlepSovanie pohybov robotického hraca. Evolu¢nym algoritmom sa nahra-
dzovalo ru¢né vylepSovanie pohybov, ktoré byva velmi pracné a velmi tazko
sa s nim d& priblizit k idedlnemu stavu.

Pri kazdom pohybe sa daji urc¢it vlastnosti, na zéklade ktorych vieme
kvalitativne posudit aké si pohyby dobré. XML subor s definiciou pohybu
sa mapuje na genéom a po prebehnuti optimalizicie sa prevedie naspat tak,
aby sa dal testovat.

Ako jedince sa bert jednotivé pohyby. Pouzita Struktira sa teda skladé zo
zoznamu faz, z ktorych kazda obsahuje nazov fazy, nasledujicu fazu, trvanie
fazy a zoznam kibov a ich nato¢enia a tiez iné parametre. Tato Struktara je
vhodné na jednoducht manipulaciu.

Bola vytvorena trieda pre vytvaranie symetrickych pohybov. Napriklad
kop l'avou nohou sa da automaticky transformovat na symetricky kop lavou
nohou a ulozit ako novy pohyb.

Nevychadza sa z ndhodne vygenerovanych pohybov, ale uz z definovanych
pohybov. Kedze sa je prehladavaci priestor velmi velky, je dobré zacat z
bodu, ktory ma aspon prijatelné rieSenie. Prva generédcia sa teda vytvori
mutovanim uz zndmych pohybov.

Nasledne sa dalsia generacia tvori z ¢asti mutaciami, z Casti krizenim a
z Casti zachovanim elitnych jedincov predchédzajtcej populacie. Nemusi to
tak v8ak byt a to ako sa tvori nova populacia sa da nastavit. Generacie sa
tvoria pokial nedostaneme pozadovanu kvalitu pohybu alebo nedosiahneme
maximalny zadefinovany pocet generécii. Pri vybere jedinca sa vyuZziva vyber
turnajom a vyber ruletou.

V praci sa uvazuje nad zlepsovanim pohybov aj pridanim alebo odobe-
ranim faz pohybu alebo vyuzitia horolezeckého algoritmu a uvazuje sa eSte
nad optimalizaciou prihravok a otacania.

Podarilo sa zvysit vzdialenost strely zo 4,4 na 5,45 metra. Po upraveni
fitnes funkcie zlepSenie na 6,96 metra, ale za zvySenia rozptylu. Po dalsom
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vylepsovani dizka kopu 9,16 metra s dobrou presnostou. Zlepsenie presnosti
sa nepodarilo, ale zachovala sa presnost pévodného kopu pri viac ako dvoj-
nasobnej dlzke kopu.

Bola vytvorena rychlejsia chodze. Zrychlenie bolo z 0,59 metra za sekundu
na 0,69 pri zniZeni vychylenia a zlepSenia tispesnosti a zaroven sa podarilo
aj vyrazné zrychlenie na 0,97 metra za sekundu pri inom jedincovi, avsak s
mierne hor$im vychylenim a tspesnostou.

Pri chodzi vzad bolo ziskané zrychlenie z 0,1 metra za sekundu na 0,54
metra za sekundu ale za cenu takmer zdvojnasobenia vychylenia a zhorSenia
uspesnosti. Pri tkrokoch nastalo zrychlenie z 0,05 na 0,16 ale s vyraznym
zvySenim vychylenia.

V nasom projekte by sa dal pouzit vytvoreny evoluény algoritmus na vy-
lepSovanie existujtcich aj novych pohybov. Je vytvoreny pre kracanie vpred
a vzad, ukroky a kopy a teda by sa dal jednoducho napojit na staré aj nové
pohyby, ktoré by sme upravovali.

NajzaujimavejSie moze byt vyuzitie triedy na automatické preklapanie
symetrickych pohybov.

public class Reversion {
public void reverseMove () {

}

Symetricky pohyb je napriklad chodza vpred. Je definovany tym, Ze d'alsi
krok cyklu je len obratené verzia predchadzajiceho kroku, napriklad pohyb
Tavou a pravou nohou. Vstavanie napriklad k tomuto nepatri.

Trieda na automatické tvorenie symetrickych pohybov sa da teda pouzit
na automatické generovanie symetrického pohybu ktory menime bez toho,
aby sme museli menit vSetky jeho ¢asti ruc¢ne.
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4.6 Martin KosSicky - NiZsie schopnosti hracov

Posledna tuprava Michal Segec
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

Autor sa venoval analyze evolu¢nych algoritmov [11], ktoré by bolo vhodné
pouzit na zabezpecenie pohybu kvoli optimalizacii, pripadne pri generovani
trajektorie kibov.

CMA-ES ( Evoluc¢na stratégia adaptacie kovarian¢nej matice ) — je algo-
ritmus, ktory slizi na optimalizaciu zlozitych, nelinearnych, nekonvexnych
problémov. Algoritmus pracuje s urc¢itym aktualnym stredom, kovarian¢nou
maticou a polomerom. Kazdou iteraciou sa vytvori niekol'ko n>0 jedincov a
kazdému sa vypocita fitness funkcia. Vyberie sa m<n najlepsich. Z tychto m
jedincov sa vypocita stred pomocou vazeného priemeru.

Q-Learning — je metdda ucenia s odmenou a trestom. Cielom tejto metddy
je, aby bola v kazdom stave vybratd taka akcia, ktorda by maximalizovala
celkovii odmenu. Je to iterativny proces, pricom v kazdom kroku sa musi
aktualizovat @ hodnota akcie a stavu. Q(s,a) je funkcia ktory ohodnocuje
kvalitu, ked sa v stave s vykond akcia a.

Autor sa venoval skiimaniu doprednej kinematiky, ktora riesi problém
hladania stradnic kibov, ked st zname iba ich uhly. Zistil, Ze v simulova-
nom robo. futbale sa tieto hodnoty daja vypocitat pomocou prekladacich
a rotacnych matic. Taktiez sa venoval inverznej kinematike, ktord naopak
k znamym stradniciam kIbov hlada hodnoty premennych klbov, aby bola
dosiahnuta ziadana pozicia. Skiimal 3 metody rieSenia problému inverznej
kinematiky a to: alegabraické, geometrické, iterativné.

Autor preskimal, Ze mézu byt 4 druhy chodze: 1. Faza dvojitej podpory
— obidve nohy st na zemi. 2. Faza pred kyvanim — péta jednej nohy sa dviha
zo zeme, ale humanoid ma stéale fazu dvojitej podpory, kedZe stoji palcami na
zemi. 3. Faza zakladnej podpory — jedna noha je na zemi a druhéd vo vzduchu
smerom vpred. 4. Postkyvajuca faza — prsty prednej nohy smeruja k zemi a
agent méa opat fazu dvojitej podpory.

Presktumal aj tzv. ZMP, ktory je jeden z najviac pouzivanych pojmov
v robotike. Oznacuje bod, ked dynamické sily pri kontakte noha so zemou
neprodukuji ziaden moment v horizontalnom smere — t.j. horizontalny odpor
a gravita¢né sila su rovné 0. Autor otestoval dany algoritmus v simulovanom
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prostredi, kde pozoroval, ze ak sa bod ZMP ocitol mimo podpornej plochy,
robot zacal padat.
Zakladny koncept chodze robota, ktorym sa riadil autor je:

e vyber ciefovych bodov pre aktivnu nohu

e aplikovanie inverznej kinematiky na inverzni nohu
e vykonat akcie na klboch, ktoré vedu k stabilite

e vymena noh

Autor testoval 2 druhy simulacie a to: ovladanie lokdlnej stability mini-
malizaciu vzdialenosti ZPM od podpornej plochy , a v druhom pripade mini-
malizaciou vzdial. Posunutého ZPM od podpor. plochy. Plocha bola tvorena
2 bodmi a agent sa snazi svoj ZPM dostat na stred tejto priamky.

Autor avSak zistil, Ze toto rieSenie neviedlo k tuspesnej a stabilizovanej
chodzi. Povodné riesenie chodzy agenta nahradil novym postupom:

e Ru¢ny vyber poz

Optimalizacia péz pre stabilitu

Vytvorenie interpolacie medzi pézami

Inverznou kinematikou dopoéitat uhly v kiboch

transformécia cielovych uhlov na uhlové rychlosti

Robot pouziti pri simulécii je zlozeny z 23 ¢asti tela a 22 otoénych kibov.
Na optimalizaciu péz pre stabilitu autor vyuzil CMA-ES, geneticky algorit-
mus, Q-Learning Najlepsi vysledok sa podaril ziskat pomocou Q-Learningu,
kde sa podarilo ziskat najlepsie vysledky, ¢o sa tyka rychlosti aj stability.

Autor testoval rézne druhy chodze:

e Pomala chddza — agent presiel pol ihriska za 59 sektind, priem. rychlost
bola 0,61 hm/h a z 50 pokusov agent nespadol ani raz

e Stredne rychla chodza — pol ihriska za 45 sekand, rychlost — 0,8 km/h,
z 50 pokusov agent spadol 7 krat.

e Rychla chddza — pol ihriska za 35 sektnd, rychlost — 1,02 km/h, z 50
pokusov agent spadol 10 krat.
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e pred spustenim optimalizicie agent nedokazal ani raz prejst celé ihrisko

Autor na zaklade experimentov zhodnotil, Ze stabilizidciu v redlnom c¢ase
nie je mozné bez predvypocitanej trasy. Tato metdda posuva poziciu trupu
agenta relativne k stacionarnej nohe. T&to metoda najlepsie fungovala pri
optimalizacii pomocou ucenia Q-learning. Metoda bola tispesna pri vytvoreni
stabilnych a rychlych chédzi no niekedy aj tato metoda zlyhala. Vzdy ked
robot spadol, chyba sa objavil na rozhrani dvoj faz — napr. ked sa menila
noha z kyvajicej pozy na stojacu. Preto zhodnotil, Ze by bolo vhodné sa
zamerat na hladky prechod medzi 2 fazami pohybu.
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4.7 Zahrani¢ny tim NaoTH

Posledna tuprava Peter Filipek
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

Nao Team Humboldt skratene NaoTH je Nemecky tym z univerzity Hum-
boldt v Berline. Venuji sa Standard Platform League a 3D Simulation. Od
roku 2008 sa aktivne zicastnuja svetovych turnajov, ziskali viac ako desiatku
oceneni a niekolko prvych miest v réznych turnajoch. Na konte maja aj
mnozstvo publikécii, ktoré sa venuju ré6znym oblastiam robotiky a zasahuju
tak aj do robocupu.

Vytvorili zaklad agenta v C+-+, ktory je mozné stiahnut a pracovat s nim,
tuto kostru dalej rozvijali a obohacovali o dalsie schopnosti. Vytvoril aj roz-
Sirenie pre SimSpark Simulator tak, aby zodpovedalo prostrediu a pravidlam
v Standard Platform League.

Hra¢ vie dynamicky menit rolu v time podla vzdialenosti od lopty a
situacie na ihrisku. Vie sa napriklad dynamicky prepnut z podporujiceho
hraca na ttociaceho hraca a podobne.

Robot pri dynamickom kope vie reagovat na miernu zmenu pozicie lopty
vychylenim nohy, ktorou ide kop vykonat. Robot pri kope sleduje loptu a nie
ciel kam ide kopat, preto je schopny reagovat na zmenu pozicie lopty.

Robot pri dynamickom kope je schopny ovplyvnit nielen silu kopu, ale
aj smer kopu. Vdaka tejto vlastnosti je robot schopny kopnut nielen priamo
pred seba, ale aj do strany. Podla situacie je schopny pokryt az 180 stuphov
(90 stuptiov dolava a 90 stupnov doprava). Tato schopnost vyrazne urychli
proces celého kopu vzhladom na to, Ze robot sa nemusi pred kopom uplne
presne postavit a vykonavat rozne tukroky.

Robot vie dynamicky pri chédzi menit poziciu chodidiel, ¢o je vyuzivané
pre driblovanie (vedenie lopty). Robot tesne pred kontaktom s loptou zmeni
polohu chodidiel, aby boli do tvaru pismena V. Tymto zabezpeci to, ze pri
jemnom kontakte chodidla s loptou lopta nezmeni vyrazne smer a pohne sa
mierne pred robota.

Robot aby predisiel padu pri miernych kolizidch disponuje metédou na
stabilizaciu samého seba. Robot sa stabilizuje pomocou metody, ktord je
zalozena na neurénovych sietiach.

Robot sa vie zorientovat v prostredi a nasledne podla toho zaujat poziciu
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na ihrisku. Lokalizdcia prebieha pomocou ¢asticového filtra (v nasom pro-
stredi SimSpark, pravdepodobne to nie je mozné vykonat, kedze ihrisko nie
je dostato¢ne oznacené a ohranicené).

Zdroj: http://www.naoteamhumboldt.de/
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4.8 Zahrani¢ny tim NUBots

Posledna tuprava Miroslav Wolf
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

Australsky tim NUbots z Univerzity of Newcastle ma rekord tdspechu
v RoboCup Standard Platform League od ich prvého vstupu v roku 2002.
Tim sutazil vo viacerych kategoriach - v lige pre $tvor- nohych robotov, v
Standardnej lige a v kid-size lige. V roku 2006 a 2008 ziskali prvé miesto.
Ustrednym ciefom timu je byt vysoko vykonne konkurenény tim v robotic-
kom futbale.

Hardvér a softvér

Tim pouziva DARwIn-OP robota ktory ma na nohéach senzory. Ich hlavny
vyskum sa zameriava na pouzivanie metod strojového ucenia v softvérovych
systémoch robota na dosiahnutie vyssej vykonnosti a autondmie. Softvér
maji navrhnuty pre pracu viacerych robotickych platforiem a vSetky jed-
notlivé moduly boli navrhnuté aby mohli byt T'ahko pouzité v inych systé-
moch. Senzory a akéné Casti su pristupné pomocou Standardného formatu,
bez ohladu na to na akom robotovi softvér bezi. Tohto roku bola vykonana
zasadna zmena softvérovej architektiry a to vylepSenie softvérovej modula-
rity na zéklade posielania sprav systému. Softvér NUBots je navrhnuty tak,
aby nové timy a ¢lenovia timu vedeli Tahko pochopit a inovovat existujuci
kod. Pohybovy engine robota je naprogramovany v C++-.

Systém videnia

Zrak je jeden z hlavnych oblasti vyskumu spojenych s Newcastle labora-
toriom robotiky. Skiimané bolo najmé rozpoznavanie objektov, urcenie ho-
rizontu, detekcia hran, tprava modelu a rozpoznéavanie farieb pouzitim elip-
sovitej upravy (elipse fitting), konvexna optimalizicia a dalsie. Tim skusal
aj nahradif kameru a pouzit novi ktord poskytuje obraz 1080p ¢o zvacsi
velkost zorného pola a umozinuje detekciu a klasifikiciu objektov vo vacésich
vzdialenostiach.
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Lokalizacia

Na lokalizaciu tim pouziva Kalmanov filter. Vyskum je zamerany na Ba-
yesovské pristupy na lokalizaciu robota, vratane Kalmanovho filtra a metody
zalozené na filtrovani castic. Tim sa zaoberal modifikovanim Kalmanovho fil-
tra na zvladnutie neidedlnych podmienok z obzoru, zac¢lenenim informaécii od
viacerych agentov.

Choédza

Tim niekolko rokov skimal zlepSenie rychlosti chodze a stability na roz-
nych platforméch. Na robotovi AIBO bola dosiahnuté jedna z najrychlejsich
chddzi v tom ¢as. Na Nao robotovi vylepsili existujici engine pre chodzu mo-
difikovanim tuhosti. Vylepsenia pohybu boli vykonané v prvom radepomocou
optimalizacnych technik, s nedavnym zlepSenim ich frameworku pre online
optimalizaciu pohybu dvojnohého robota.

Ucenie

Tim aplikoval posilnené uciace techniky pre optimalizaciu pohybu hlavy,
poskytnutim robustného algoritmu ktory robota u¢i vyberat si milniky, pre
efektivnu lokalizaciu pocas futbalového zapasu. Tento algoritmus bol pouzity
v sttazi Robocup 2013.

Dalsia praca

Vela vyskumov bolo zameranych na zékladni softvérovia architektiru a
externé nastroje umoznujuce flexibilitu a rozsiritelnost do budtcnosti pre
budici vyskum. Medzi tieto projekty patri vylepSenie konfigurovatelnosti
softvéru, prostrednictvom konfigura¢nych aktualizicii v redlnom case, vyvoj
webovej on-line vizualizacie a ladiacich nastrojov.

Zdroj: http://arxiv.org/pdf/1403.6946.pdf

Pohyb hlavy - vyberanie mil'nikov pre efektivnu lokaliziciu ro-
bota pocas zapasu

Schopnost agenta lokalizovat sa v ramci svojho prostredia je kriticky
zavisla na jeho schopnosti presne pozorovat statické, charakteristické Crty.
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KedZe agent mé& obmedzené pole videnia, stanovenie optiméalneho ovladania
hlavy robota, by mohlo byt kIi¢ovym pre maximaliziciu poskytovanych in-
formacii o jeho pozicii. Clanok [4] podrobne opisuje aplikaciu vylepseného
ucenia na zaklade pohybov hlavy, ¢o viedlo k zlepSeniu o 11% pri vlastnej
lokalizécii, bez nutnosti dalsej optimalizacie rozpoznavania objektov.

Efektivna lokalizicia je potrebna pri rieSeni tiloh najmé pri robotickom
futbale RoboCup-e. Spravanie robota je silno zavislé na lokalizacii robota. Ne-
presna lokalizacia vedie k neefektivnemu spravaniu a zlému vykonu. Uspesna
lokalizacia robota pritom zavisi od kamerového systému robota a teda jeho
rozhladu. Ak nie je robot lokalizovany, moze byt pre ¢iasto¢nu lokalizaciu
pouzity panoramaticky pohyb hlavy. Vzhladom k tomu, Ze existuje mnoho
uzito¢nych objektov, mdzeme pomocou inverznej kinematiky sekvenc¢ne zvo-
lit objekty na ktoré sa bude robot stustredovat, ¢im minimalizujeme neistotu
lokalizécie pri hre. Existuji dva typy objektov dolezitych pre lokalizaciu ro-
bota pocas hrania futbalu - milniky a objekty. Milniky st pouZité na lo-
kalizéciu robota, zatial ¢o objekty musia byt lokalizované v modeli sveta,
meranim pozicie vzhladom na lokalizovaného robota. Informacie s nasledne
transformované do globalnych stradnic. Problém ovladania hlavy bol kon-
Struovany Markovym rozhodovacim procesom s vyuzitim on-line vylepSenych
metod ucenia. Markov rozhodovaci proces bol postaveny na vzorkovani dat
z infrasgtruktiry robota.

Akény priestor je zbierka milnikov a objektov, ktoré st na poli a teda Styri
brankové zrde a lopta. Robot skenuje oblast, v ktorej je pravdepodobné, ze
sa objekt nachidza, pouzitim Kalmanovho filtra. Toto skenovanie trva urcity
nastaveny ¢as, alebo pokial nenajde objekt. Nelokalizovany robot skenuje
celé pole rozhladu, pre stanovenie dobrej pociato¢nej polohy.

Algoritmus vyuzivajuci spominané uciace techniky pri pohybe hlavy ro-
bota a vybere milnikov pre lokalizaciu robota, bol pouzity zahrani¢nym ti-
mom NUBots. Blizsi opis tychto technik je v ¢lanku [4].
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4.9 Zahrani¢ny tim rUNSWift

Posledna tuprava Miroslav Wolf
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

Jadro timu je zloZené z vysokoskolskych Studentov pod dozorom vedu-
cich univerzity UNSW (University of New South Wales), ktori sa venuji
Robocupu uz mnoho rokov. Od roku 2012 zacali spolupracovat aj s Vietnam
National University. Univerzita sa venuje Robocupu uz 14 rokov. Vyvoj pre
rok 2013 zahfha automaticki kalibraciu farieb, novy herny simulator, lepsiu
stabilitu, zlepSena detekcia robotov a zdokonaleny pristup spravania, ktory
bol navrhnuty v jazyku Python. Taktiez vylepsili zaklad pre pracu v time pri
vacSom pocte hracov, urcili nové ciele a zvysili pocet hracov na 5 a zapra-
covali dalsie zmeny pravidiel. Ich dlhodobym cielom je rozvijat vSeobecné
pouzivanie inteligentnych systémov, ktoré mozu ucit a byt ucené na vykona-
vanie vel'a roznych uloh samostatne prostrednictvom interakcie s prostredim.

Architektiara

Tim rUNSWift pouziva siefovo orientovanu architektiru, ktord je odolné
vo¢i chybam. To znamend, Ze kazdy robot moze mat mierne rozli¢ny pohlad
na svet a podla toho aj svoju rolu v time. Tento pristup mé vyhodu, Ze
poskytuje ur¢itt redundanciu v pripade, ked je iny robot diskvalifikovany
alebo ked prestane fungovat (méze ho nahradit iny). Architektira zac¢ina na
korenovej trovni, kde "herny ovlddac¢"vyvola stavy pre vysSSiu troven. Na
nizsich drovniach generator chdédze vykonéava fazy chodze, ktoré vyvolavaju
primitivne zmeny stavov robota ako sa menia jeho pozy 100 krat za sekundu.

Systém videnia

V roku 1999 bol pouzity jednoduchy systém vzdeldvania na trénovanie ro-
zoznavania farieb. V roku 2001 uz boli pouzité standardy strojového ucenia,
C4.5, pre vytvorenie rozhodovacieho stromu rozpoznavania. Toto sa ukazalo
ako vel'mi dolezité, kedZe osvetlenia v laboratériu univerzity a haly, v ktorej
tim sutazil bolo rozdielne a ich stary systém videnia si s tym nevedel pora-
dit. V roku 2000 bol systém videnia dostacujici pre rozpoznanie robota a
vyhnutiu sa tak zrazky so spoluhrdcom. V poslednych rokoch bol aktuali-
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Obr. 2: Architektura robota

zovany systém videnia pre rozpoznanie ELD hranice, ELD znadcenia. Tak-
tiez boli zapracované funkcie pre rozpoznavanie okrajov a robot sa uz tolko
nespolieha iba na farbu. Dalej bol zapracovany "natural landmark recogni-
tiondlgoritmus, ktory je schopny lokalizovat robota v redlnom ¢ase. Tento
pristup je zaloZeny na jednorozmernych lokdlnych obrazovych funkcidch a
bol predstaveny v poslednych rokoch RoboCupu. Stucasny vyskum a vyvoj
zahfha semi-automaticka korekciu farieb pouzitim templatov, rychlejsiu de-
tekciu c¢iar, vylepSent detekciu robota a vSeobecnii adaptaciu robota na nové
rozmery a oznacenia.

Lokalizacia
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Pre lokalizéciu bol v roku 2000 pouzity jednoduchy Kalmanov filter. Sys-
tém lokalizacie sa vyvinul a zahifia multi-modélny filter a distribuované dé-
tové spojenie cez robotov v sieti. V roku 2006 sa zmenilo spravanie robotov
(roboti individuélne zdielali informéacie) a zacali pracovat ako jeden tim -
jeden vypocet bol rozlozeny medzi viacero robotov. To umoznilo napriklad
pouzit loptu ako lokaliza¢na informéaciu. Pouzitie viac a viac robotov pre je-
den Kalmanov filter sa neskaloval Tahko kedZe pocet modov exponencidlne
rastol. V roku 2012 tak bol pouzity algoritmus Iterative Closest Point (ICP),
ktory rozsiruje predchadzajucu pracu s porovnavanim ¢iar a dalsich vizuél-
nych prvkov a objektov.

Zdroj: http://www.informatik.uni-bremen.de/spl/pub/Website/Teems2013/
rUNSWift.pdf
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4.10 Zahrani¢ny tim Apollo3D

Posledna tuprava Michal Segec
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

Tim Apollo3D pozostava zo Studentov z Nanjing Univerzity v Cine. Bol
zalozeny v roku 2006. Tim v roku 2010 a 2013 vyhral sitaz Robocup v 3D
simulovanom futbale. V roku 2011 sa umiestnili na 3.mieste.

Sami autori povedali, 7e zabezpec¢enie chodze humanoida je jednou z naj-
tazgich uloh a Ze neexistuje idealny algoritmus, pre vSeobecni chodzu.

Autori vytvorili novy druh flexibilnej chodze, ktord vyuziva CMAC me-
todu ( Cerebellar Model Articulation Controller ), ¢o je vlastne typ neuréno-
vej siete. Je to asociativny typ pamiti. Tato metdda bola pouzita uz v roku
1975 pre robotické ovlddace.

Taktiez tato flexibilna chodza vyuziva linedrne invertované kyvadlo s pre-
diktivnou kontrolou generovania trajektorie pohybu trupu agenta za predpo-
kladu ze sa zachova dynamické rovnovaha agenta.

Tim Apollo3D zakomponoval tento pohyb a podarilo sa im vyhrat Ro-
bocup 2013. Ciefom robotického futbalu je, aby sa do roku 2050 podarilo
vytvorit tim auton6mnych humanoidnych robotov, ktori buda schopni na
Sampionate porazit Tudsky tim. Kazdy tim je zloZeny z 11 Nao robotov,
ktori medzi sebou komunikuji.

Vyhodou CMAC metoédy chodze je, ze agent sa dokdze pohybovat, ota-
¢at, robit tkroky smerom k cielu bez straty stability. Na zaciatku sa urci
prijatelné drzanie nohy a vypodita sa ZMP. Zaroven sa vypocita trajektoria
hrude agenta na zaklade dvojitého inverzného linearneho kyvadla s predik-
tivnou metédou. Takymto spésobom je mozné potom urcit trajektoriu oboch
noh. Okrem toho kazdy pohyb kibu je mozné vypoécitat pomocou inverznej
kinematiky. Poza hrude agenta je jednoducho vypocitatelna na zaklade gyro
senzoru. Na konci sa vyuzije CMAC optimalizacia a korekény algoritmus,
aby sa zabezpe¢il spravny pohyb kibov nohy.

Inverzna kinematika pomaha ur¢it polohu kibov, ked je znama finalna
poloha objektu. Nao robot ma 22 kibov. Maximalny uhol otocenia, ktory bol
dosiahnuty je 1.28 stupna, a to v pripade, 7e sa zmenila podporna noha.

S danym algoritmom, ktory tim vytvoril sa im podarilo umiestnit do
nepriatelovej branky 53 golov, pricom prepustili 5 golov.
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Autori si uvedomuji, ze tspe$ny humanoidny tim potrebuje aj nejaky
vy$§i rozhodovaci modul, nez len obyc¢ajne nizgie akcie. A Ze na splnenie ciela
nestaci len obycajna chodza, ale tito chodza musi byt stabilné a prisposobivéa
hre.

Zdroje:http://www.cs.utexas.edu/ todd/cs344m/resources/soccer-
3dsim/Apol103D_TDP.pdf http://books.google.sk/books?id=aJgrBAAA(BAJY
pg=PA112&1pg=PA112&dqg=apollo3d&source=bl&ots=1EW1uqSDC3&sig=06znoV1IMZRA1d49762jEg.
PZc&hl=en&sa=X&e1=u8pEVLTJC8KtaczIgMAM&ved=0CFkQ6AEwBzgK#v=onepage&
g=apollo3d&f=false
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4.11 Zahrani¢ny tim Austin Villa

Posledna tuprava Michal Segec
Platné od 23. oktober 2014
Poznamky

Austin Villa — je tim robotického futbalu pochadzajici z univerzity v
Texase, Austine. Tento tim dosiahol ¢etné uspechy, kedZe sa im podarilo
posledné 2 roky vyhrat v 3D simulovanom futbale na Robocupe v Brazilii a
Irane.

Clenovia timu si boli dobre vedomi problému nestabilnej chodze pri vyko-
navani pohybu agenta, ¢o aj oznacili za netrividlny problém. Snazili sa teda
o vylepsSenie optimalizicie agenta, aby sa dokazal pohybovat ¢o najrychlejsie
v kazdom smere a bez straty stability.

Agent, ktory vytvorili bol taky tispesny, ze zvitazil na Robocupe 2011, kde
vyhral vSetkych 24 turnajov a strelil 136 golov, pricom nepustil do branky ani
jeden. Agent je vytvarany podla vzoru Aldebaran Nao robota, ktory vysku
cca. 57 cm a vazi 4.5 kg. Kazdy agent ma 22 kibov — 6 v kazdej nohe, 4 v ruke
a 2 v krku. Vizualne informécie sa agentovi posielaji cca. kazdych 60 ms v
podobe vzdialenosti a uhlov k jednotlivym objektom v zornom uhle 120 stup-
nov. Agent je taktiez vybaveny gyroskopom a accelerometrom. Kazdy agent
moze komunikovat s dalsim kazdych 40 ms posielanim spravy do velkosti 20
Bytov.

Cely proces pohybu za¢ina vypoc¢tom sinusovych funkcii pre vytvorenie
pohybu v koncatinach. Proces zac¢ne vyberom druhu chédzy, zvoli sa ciel pre
trup a nohy a néasledne sa pouzije inverzné kinematika pre urcenie pozado-
vaného pohybu kibov. PID kontrolery pre kazdy kib konvertuja tieto pozicie
do prikazov a st odoslané do simulatoru.

Zaujimavé je taktiez, ze vicSina tymov vyuziva simulované prostredie,
aby neskor bolo mozné nasadit redlneho agenta, zatial ¢o tym Austin Villa
najprv testovali pohyby na realnom agentovi, aby ho mohli neskor nasadit
do sitaze v simulovanom futbale.

Tim skusal viaceré verzie agentov.

e 1.typ — agent, ktory sa pohybuje smerom k cielu ale neotaca sa pritom

e 2.typ — agent, ktory sa pohybuje smerom k cielu a ota¢a sa pritom
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e 3.typ — agent, ktory stoji na mieste a aZ po natoceni smerom k cielu
sa rozbehne plnou rychlostou.

Vsetky 3 typy agentov boli optimalizované pomocou algoritmov. Spdsob
chbodze agenta je parametrizovany cez viac ako 40 parametrov. Nastavenie ini-
cidlnych parametrov malo ako désledok velmi pomalt ale stabilnt chodzu.
Preto nasledne tim optimalizoval parametre pouzitim evolu¢ného algoritmu
CMA-ES. Je to algoritmus, ktory generuje a vyhodnocujeset kandidatov z
multivarian¢ného gaussoveho rozdelenia. Kazdy z tychto kandidatov je ohod-
noteny pomocou fitness funkcie.

Spomedzi vSetkych 40 parametrov bolo vybrany set 14 parametrov, urce-
nych pre optimalizéciu, ktoré boli dokladne vybrané na zéklade pozorovania,
ze by mohli mat najvicsi dopad na rychlost a stabilitu agenta.

Jednou z funkcii, ktoré optimalizovali je driveBallToGoal. Pri tejto funkcii
je ulohou robota viest loptu ¢o najdalej k cielu pocas 30 sekind. Fitness
funkcia je vyhodnotend ako vzdialenost, ktort sa agentovi podarilo prejst za
tento ¢as. Po optimalizacii, agent prekonal vzdialenost, ktoru presiel povodny
agent o 15 jednotiek. Pri simulovani hry optimalizovaného vs. povodného
agenta, optimal. agent vyhral o priemerne 5.54 gélov pri odohranych 100
hrach.

Druhou funkciou je goToTarget. Cielom techniky je, aby sa agent dostal
k cielu za urcity ¢as. Tychto cielov je viacero a vzdy je aktivny v danej
chvili iba jeden na ur¢ity ¢as. Agent je odmeneny na zéklade vzdialenosti,
ktora prejde na ceste k cielu. Ak agent dojde k cielu, je extra odmeneny v
podobe extrapolacie celkového ¢asu, ktory by mohol ist k cielu (¢ize kym je
ciel aktivny) - ¢as, ktory ostava kym ciel zmizne. Na druha stranu v pripade
7e agent pocas optimaliza¢ného ¢asu padne na zem pocas cesty k cielu, je
penalizovany.

Dal$im pripadom optimalizacie bolo nastavenie setu parametrov pre zlep-
Senie rychlosti agenta. Podarilo sa im sice zvysit rychlost agenta, avSak medzi
prechodmi zo stavu rychlej chodze vpred a goToTarget setu, agent bol nesta-
bilny a padal. Preto pouzili uz existujaci set goToTarget parametrov a zlacili
ich s novymi parametrami pre rychly Sprint, z ¢oho opét vznikol vylepseny
agent, ktory bol schopny prepinat medzi 2 setmi bez straty stability.

Poslednym setom je set parametrov pri nastavovani pozicie agenta. Preto
tim vytvoril novi optimaliziciu nazvani ako driveBallToGoal2, v ktorej
agent je ohodnoteny na zaklade toho, ako daleko dokaze viest loptu za 15
sektnd, pri réznych Startovnych poziciach, ¢ize pri roznych poziciach a orien-
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tacii pri lopte. Parameter pozicie je pouzity, ak je agent .8 metrov od lopty
a je zlaceny s hodnotou zo setu goToTarget. Kombinaciou vsetkych 3 setov
sa dosiahla pozadované optimalizacia.

Zdroj: P. MacAlpine et. al. [12]
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4.12 Zahrani¢ny tim RoboCanes

Posledna tuprava Michal Segec
Platné od 19. november 2014
Poznamky

Tim vznikol v roku 2010 na Univerzite v Miami. Stutazia nielen v ramci
robotického 3D simulovaného futbalu, ale aj ramci Standardnej platformy.

Vytvorenie zakladnych skillov ich agenta je zalozené na zaklade agenta
nemeckého humanoidného timu B-Human.

Na zaciatku teda zlucili schopnosti B-Human agenta s ich vlastnym agen-
tom. Prvy skill, ktory takto implementovali bolo chodenie. KedZe B-Human
je humanoidny agent, museli podniknut urc¢ité apravy ako napr. namapovat
efektory B-Human agenta na efektory agenta v simulovanom prostredi. Po-
tom sa zamerali na Gpravu parametrov chodze, ako frekvencia, vyska kroku,
alebo umiestnenie taziska. Tato optimalizacia funguje velmi dobre v simu-
lovanom prostredi, ale nie je velmi uplatniteln& pri Standardnej hre. Preto
tim momentalne pracuje na vyvoji chodzi, ktora by bola pouziteIna rovnako
v humanoidnom turnaji, tak aj v simulovanom 3D-futbale.

Tuto optimalizaciu sa timu podarilo dosiahnut pomocou genetickych al-
goritmov a tzv. “reinforcement learning”, ¢o je druh ucenia ingpirovany psy-
chologiou spravania, ktoré sa zaobera, ako by mal agent vykonat urc¢ité ¢in-
nosti v prostredi, aby maximalizoval vysku odmeny. Q-Learning je typ tohto
ucenia.

Dalsim cielom, ktory sleduju je rychlo generovat spolahlivé pohyby agenta
bez nejakého drahého a spristupnitelného hardwaru. Timu sa podarilo vy-
tvorit 4 robustné avSak nie tplne stabilné pohyby a nasledne aplikovali 3
algoritmy — CMA-ES, xNES, PSO a nésledne otestovali tito optimalizaciu
na vyse 900 experimentoch. Tymto autori potvrdili, Ze je mozné dosiahnut
stabilné a komplexné pohyby v pomerne kratkom case.

Nésledne by chceli dané sktisenosti s optimalizaciou, integraciu preniest
aj na humanoidného robota, ¢o by mohlo zlepsit fyziku robota.

Jednym z dalSich zamerov timu je sa venovaf aj rozpoznavaniu planov
a zamerov hraca. Co uz vsak patri medzi zlozitejsie high skilly. Toto nie je
mozné dosiahnut bez koordinovanej kontroly agenta. Preto sa uz v minulosti
zamerali na vyvoj viacerych technik ako pravdepodobnostné metédy, metody
zalozené na logike, neurénové siete.. Ich zdmerom je momentalne sa venovat
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kvalitativnemu opisu dynamickej scény a to na zaklade mapovania informécii
zosnimanych pomocou agenta z prostredia na kvalitativne fakty urc¢ené pre
spracovanie. Na zaklade symbolickej reprezentacie je mozné definovat mozné
akcie na zaklade predpokladov a nasledkov.

Reinforcement learning (RL) je druh ucenia, kde je agentovi dana od-
mena, ktorad ohodnocuje vykonanie jeho ¢innosti a tak zistime optimalny po-
stup pri dalsom vybere akcii. Tim vyuzil Q-Learninga SARSA ucenie, ktoré
zakomponovali do frameworku agenta. Zaroven planuju vyuzit toto ucenie 2
sposobmi: 1. Preskiimat ako urcité skilly mézu byt vylepsené pomocou tohto
ucenia, ako napr. rychlejsia chédza, alebo rychlejsie vstanie zo zeme 2. Za-
meranie sa na spravanie agenta. Ked vieme, ktord stratégia sa moZe pouzit,
tak by sa jednotlivé kroky, ktoré sa vykonaji v ramci stratégie mali vykonat
vybrat pomocou tohto typu ucenia

Pri RL vyuzil tim taktiez algoritmy: GQ, Greedy-GQ a Off-Pac, ktoré sa
priblizuju k aproximacii linearnych funkcii a vykazuju ovela lepgie vysledky
v ramci predikcie a kontroly.

Reinforcement learning — je druh strojového ucenia ingpirovaného psy-
cholégiou spravania. Zaobera sa tym, ako by mal softvérovy agent vykonat
urcité akcie v prostredi tak, aby maximalizoval hodnotu ziskanej odmeny.

Zakladny model tohto ucenia pozostava z:

e mnoziny stavov S

e mnoziny akcii A

pravidiel pre prechod medzi stavmi

pravidiel, ktoré rozhodujt o okamzitej odmene
e pravidiel, ktoré popisuji, ¢o agent pozoruje

Q-learning — je metoda reinforcement learning ucenia. Model pozostéva
z agenta, stavu S a mnoziny akcii pre kazdy stav A. Vykonanim akcie a z
mnoziny akcif A sa agent méze pohybovat zo stavu do stavu. Vykonanim akcie
v ur¢itom stave agent ziska uréiti odmenu. Cielom je teda maximalizovat
celkovii odmenu, ktortit moze agent ziskat pri prechode stavmi. Této celkova
odmena je dana ucenim, ¢ize ktora akcia je optiméalna pre kazdy stav v zmysle
oc¢akavanej hodnoty celkovej odmeny, ktort agent ziska cez prechody medzi
stavmi, za¢inajuc z momentalneho stavu.

Pri tomto type uc¢enia nevieme okamzite vyhodnotit, ¢i sme zvolili vhodnt
akciu. Nevieme ani urcit, aky bude novy stav po vykonani danej akcie.
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4.12.1 Princip ucenia

V kazdom kroku s sa zvoli akcia a, ktord maximalizuje funkciu Q(s,a).
Funkcia Q vyjadruje, ako vhodne je zvolena akcia pre dany stav.

Q(s,a) =r(s,a) + y.maz, (Q(s', a')) (1)

kde r(s,a) = okamzita odmena, y — relativna hodnota odloZenej vs. okam-
zitej hodnoty (0,1), 8" — novy stav po vykonani akcie a, a,a’ — akcie v stavoch
s a s’. Zvolen4 akcia:

n(s) = argmaz,.Q(s, a) (2)

Pre kazdy par stav-akcia (s,a) sa inicializuje hodnota v tabulke Q(s,a) na
hodnotu 0.
V cykle sa nasledne vykonéava:

vyber akcie a a jej vykonanie

obdrzanie okamzitej odmeny r

e pozorovanie nového stavu s’

tprava hodnoty v tabulke pre Q(s,a) na zaklade vypoctu:

Q(s,a) = 1+ ymaz,Q(s', )

® 5=5’

Priklad pouzitia algoritmu: http://www.acm.uiuc.edu/sigart/docs/
QLearning.pdf

NajjednoduchSou metddou je pre tuto metodu uchovavat data v tabulke.
Avgak so zvySujucou sa komplexitou sa systém stéava postupne neprehladny.
Druhou alternativou pre toto ucenie je vyuzitie neurénovych sieti namiesto
tabulky, kde vstupy predstavuju akcie a vystupom je hodnota v rozmedzi 0
a 1, ktora reprezentuje uzito¢nost.

CMAC - The Cerebellar Model Articulation Controller - je typ neuronovej
siete, zalozeny na modeli mozgu cicavcov. Je to asociativny typ paméite. Této
metoda bola prvykrat navrhnuta ako funkény model pre robotické ovladace v
roku 1975. Je vysoko zauzivané v reinforcement learning metode. CMAC fun-
keia pocita funkeiu f(x1....xn), kde n je pocet vstupnych dimenzii. Vstupny
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priestor je rozdeleny na hypertrojuholniky, pricom kazdy z tychto trojuhol-
nikov je asociovany s urc¢itou paméitovou bunkou. Obsahom paméte su vahy,
ktoré su prisposobené pocas tréningu. Zvycajne sa vyuziva viac ako jedna
kvantizacia vstupného priestoru tak, ze kazdy bod vstupného priestoru je
asociovany s po¢tom hypertrojuholnikov a tak aj s po¢tom pamétovych bu-
niek. Vystupom CMAC metddy je algebraicka suma vah vo vSetkych akti-
vovanych pamétovych bunkach. Zmena hodnoty na vstupe vytsti v zmenu
mnoziny aktivovanych hypertrojuholnikov, a tak aj v zmenu mnoziny pamé-
tovych buniek, ktoré sa podielaji na vystupe. (obr.

Qutput

Memary table

| I m i /‘/ | |
| | | | | |
| | | [ | |
Luantisaton tunctions T

Input

Obr. 4: Reprezentacia funkcie

Nevyhodou tejto metody je objem pozadovanej volnej paméte, ktora je
priamotmernd s po¢tom aktivovanych paméatovych buniek. Zvyc¢ajne sa tento
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problem riesi pouzitim hashovacej funkcie, ktora sprostredkuje iba tolko pa-
mite, kolko potrebuje aktualny pocet pamétovych buniek, aktivovanych zo
vstupu.

V 3D simulécii robotického futbalu mé kazdy z timov k dispozicii 11
agentov, Tito agenti nesmi medzi sebou priamo komunikovat. Iba jeden z
agentov moze poslat spravu serveru raz za dva cykly pricom ostatni agenti
ju prijmu nasledujtci cyklus. Zahrani¢ny tim Apollo 3D, ktory nejeden krat
vyhral v celosvetovej sttazi Robocup vyuziva nasledujici typ komunikécie
medzi agentami. Velkost spravy je limitovana na 20 bajtov (obr. . Kazdy
bajt moéze kodovat jeden znak z ASCII pri¢om nie vSetky znaky z ASCII
mozu byt pouzité.

[M[2 (3 [4]s[6e[7 8]0 1o Jur J12 13[4 15 [16 [17 [18 [19 [20]

Obr. 5: Hash funkcia

- 1 a 2 bajt reprezentuju identifikiciu timu

- 3 bajt reprezentuje ¢islo hraca ktory spravu vytvoril

- 4 a 5 bajt informuju o stave hraca ktory spravu zasielal (hra¢ padol / hrac¢
vidi loptu ...)

- 6 az 9 bajt informuje o pozicii lopty z pohl'adu hra¢a tvoriaceho spravu

- 10 a7 13 bajt informuje o pozicii hra¢a z jeho vlastného pohladu

- 14 az 18 bajt popisuje ulohy zvy$nych ¢lenov timu z pohladu odosielaji-
ceho hraca

- 19 a 20 bajt tvori rezervu

Zdroj:http://fei.edu.br/rcs/2014/TeamDescriptionPapers/SoccerSimulation/
Soccer3D/robocanes_TDP.pdf
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4.13 Zahrani¢ny tim BahiaRT

Posledna uprava Juraj Simek
Platné od 27. oktober 2014
Poznamky

Tim s tymto nézvom sutazil na RoboCup-e prvy krat v roku 2014, no
jeho historia je hlbsia. Roky pred tym sutazil pod nazvom Bahia3D, ¢o bol
tim, ktory bol stcastou skupiny Studujticej umeld inteligenciu s ndzvom BRT
(Bahia Robotics Team). Najprv (v roku 2009) sa tim rozhodol pouzit uz
existujuci kod pouzitim kniznice libbats timu Little Green Bats, ktord mala
mnoho metod pre pracu s vektorovou algebrou a spolahlivé komunikac¢né
metody. Kedze ale tim Little Green Bats neaktualizoval kniznicu na novy
model videnia, neskor zacali vyvojom vlastnej architektiry a kniznic. V roku
2009 skoncili na 16 mieste. Pri analyze kopov do lopty cerpali z prace timu
Bahia2D (tiez ¢ast BRT), kde branka bola rozdelena na zony a pre kazda
zénu sa pocitala pravdepodobnost uspechu skorovat. Agent sa rozhodoval na
zéklade analyz. Pouzity bol hierarchicky behavioralny model, kde je sprava-
nie robota ur¢ené postupnostou krokov, ktoré sa mozu dalej delit [19].

V roku 2010 pouzivali pohyby adaptované z logov ziskanych pomocou
Microsoft Robotic Studio (MSRS), ktoré mé predefinovanych mnozstvo po-
hybov. Vytvorili pohyby, ktoré odosielaji uhlové rychlosti na server kazdych
0.02s. Kvoli aproximacii diskrétnych derivacii vsak bol v datach Sum, no po
vyladeni ¢asovych radov uhlovych rychlosti Nao kracal stabilnejsie [8].

V roku 2011 sa tim rozhodol zlepsit zakladné skilly robota. Implemento-
vali jednoduchy 2D kinematicky model. V scilabe tak spustali tieto modely
generujic XML skripty s uhlovymi rychlostami kibov, ktoré sa zti¢astiuja na
pohybe. Tieto skripty spistali potom pomocou rozhrania v C+-. Kinema-
ticky model pozostaval z programu P, ktory je matica n x m, kde m je pocet
zacastnenych kibov a n pocet cyklov pohybu. Spustaci program néasledne
¢ital riadky a generoval spravy pre server. V kazdom kroku kontroloval od-
chylku, snazil sa predpovedat nasledovnii odchylku (tri druhy aproximécie),
pri¢om posielal spatnt vizbu dalsiemu kroku a tak sa snazil korigovat pohyb
pre pripadny Sum (nerovnost terénu atd.) [8].
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V roku 2013 tim predstavil nova architektiru. Pre aplnost dokumentacie
doplitame opis tejto architektiry z opisu timu Gitmen v roku 2013, nakolko
TDP (Team Description Paper) timu Bahia3D z roku 2013 uZ nie je na in-
ternete dostupny. Na obrazku [0 je tato architektira nazorne predstavena a
sklada sa z nasledovnych komponentov: Simspark (simulacny server), Sensor
(poskytuje informécie o stave agenta), Actuator (posiela informécie s po-
ziadavkami na zmenu stavu agenta na server), PKS (Perception Kinematic
State — uchovava informacie o pohybe objektov v hre), WM (World Model
— nespracované data v podobe, v akej prisli zo servera a ich ocistené verzia,
ktora poskytuje lepsie informécie o okolitom svete), TIC' (Tactical Intelli-
gence Center — rozhoduje o tom, akt akciu ma agent vykonat. Rozhoduje
sa na zaklade agentovej role — tto¢nik, brankar, obranca), HL-TIC (High
Level TIC — analyzuje, ¢o robit), LL-TIC (Low Level TIC — urc¢uje sekven-
ciu pohybov, ktori treba vykonat na zaklade presnosti a ¢asu vykonania),
BMM (Body Movement Manager — vykonéva pohyby pozadované vrstvou
TIC), HL-BMM (High Level BMM — proces vykonévajici kombinaciu LL-
BMB za tcelom uvedenia agenta do stavu pozadovaného LL-TIC), LL-BMM
(Low Level BMM — nizkotroviiové pohyby). Architektira je modularna a v
budticnosti tim uvazoval pridat vrstvu stratégii. Tim skoncil v roku 2013 na
trefom mieste.

Po roku 2013 sa skupina sustredila na koordinaciu medzi agentmi a pla-
novanie. Po RoboCupe 2013 vstupili do partnerstva s FC Portugal a nad
tymito timami vytvorili zdkladny tim FCPBase. Od FC Portugal cerpaja
lepsie low skilly. V modeli sveta (komponent WM — World Model) je mnoz-
stvo informacii uzito¢nych pre rozhodovanie. Zakladny pohyb v FCPBase je
vzdy dopredu. Nie st mozné tkroky, ¢o robota spomaluje oproti ostatnym
timom. FCPBase ma mnozstvo skriptov na kopanie, ktoré vSak neboli spuas-
tané a nie st velmi dspesné, ani ked sa ich spastanie povoli. Agent vsak
vie obchéadzat prekazky a sledovat Specifickt forméaciu, no len sa snazi prejst
loptou za stuperovu brankovi ¢iaru ale nespusta skripty na kopanie. Hlavné
spravanie v zakladnom time FCPBase bolo teda také, Ze robot sa pokusal
zobrat siperovi loptu a zaniest ju za brankovu ¢iaru stpera, no neskoéruje. Na
vytvaranie rozli¢nych formécii tim BahiaRT pouzil nastroj MatchFlow. Ba-
hiaRT teda pouziva funkcionalitu z FCPBase. Vylepsili vsak model chodze a
stratégii. Aktudlne pohyby su zalozené na kontrole rovnovahy a vypocte po-
zicie kazdého kibu. Agentovi implementovali i nahravky ostatnym agentom.
Nahravku vSak moze zachytit super, preto sa spusta len ked je tim v supe-
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Obr. 6: Architekttura robota timu BahiaRT od roku 2013.

rovej polovici ihriska, kde neohrozuje tak velmi branu. Na to, aby prihravka
bola dspesna, agent musi kopnit spravnym smerom na spravnu vzdialenost.
Agent vybera vhodny kop na to, aby kopol loptu ¢o najblizsie k vybratému
spoluhracovi. Aby nezachytili nahravku siperi, je dolezité, aby kazdy agent
vedel, ¢i je vobec mozné niekomu nahrat. Ak hraci vyhodnotia, ze je mozné,
aby ich spoluhra¢ nahral, zmeni sa formacia tak ako to znazornuje obrazok
[

Dvaja utoc¢nici sa presunti dopredu a stavaju sa moznymi cielmi pri-
hravky. Komunika¢ny protokol vyuziva round-robin algoritmus zaloZeny na
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Obr. 7: Realizacia taktiky v pripade, ze je mozné prihrat loptu.

¢ase hry a pocte hracov. Pomocou spravy tim posiela ¢islo druhého najbliz-
Sieho hraca k lopte a poziciu, v ktorej sa dostane ku nahravke. Tato sprava sa
replikuje vSetkym agentom vratane toho, ktory méa loptu. Ak hrac¢, ktorému
sa prihrava caka a za urc¢ity ¢as neobdrzi ziadnu spravu od toho, ktory mu
nahrava, povazuje prihravku za netspesnu . Tim v roku 2014 napokon
skondil na piatom mieste.

Z pohladu nasho timu je zaujimavé architekttura robota. Ako mozno vi-
diet, architektura Jima sa v niektorych oblastiach podobé architektire ro-
bota timu BahiaRT. Modul TIC predstavuje takticka vstvru v Jimovi. Oproti
timu BahiaRT ma Jim implementovany aj modul spravujuci stratégie, kto-
rého funkénost vSak nie je eSte implementované dostato¢ne. Modul LL-BMM
sa podoba na vrstvu low skillov, ktoré pouziva Jim a HL-BMM zase high
skillom (HighSkillPlanner). Zaujimavé st aj vylepSenia po roku 2013. Agent
timu BahiaRT vyuziva dynamické pohyby, ¢o v pripade Jima chyba a to sa
negativne odzrkadluje na jeho stabilite. Preto je vhodné implementovat do
Jima model, ktory by bol schopny vykonavat dynamické pohyby a vedel by
si poradit s nerovnostami terénu. Pomoct by mohol nejaky vhodny kinema-
ticky model. O kinematike (¢i uz doprednej alebo inverznej) robota NAO
(prave tento robot je simulovany pomocou simsparku) mozno najst v ¢lan-
koch [9]. Zaujimavé st aj nahravky a kopnutia. Ak ma Jim kopat na
branu, bude ju potrebné rozdelit na viaceré segmenty, pre ktoré sa bude vy-
hodnocovat pravdepodobnost skorovania, ¢o tim Bahia3D spravil uz v roku
2009 a implementovat kop lopty vzduchom. Kop vzduchom umozni aj kop-
nutia na dlhé vzdialenosti. O kopoch na dlhé vzdialenosti hovori napriklad
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¢lanok [2]. Taktika, ktort tim pouZiva na prihravky sa javi byt vhodna a
mohli by sme ju pouzit alebo modifikovat, no na to, aby sa roboticky tim
drzal formacie, aka je na obrazku[7] je potrebné implementovat rozhodovanie
agenta na zaklade jeho tlohy v time. Projekt Jim nemé zatial implementova-
ného ani brankara, ¢o by bolo vhodné v budicnosti zmenit. Pri prihravkach
je v8ak dolezité najmé to, aby roboti medzi sebou komunikovali, ¢o Jim eSte
nevie. Aj na zaklade analyz inych timov je délezité, aby mal robot ¢o najvacsi
prehlad o okolitom svete, a pokial je to mozné, aby bol tento prehlad rov-
naky pre kazdého robota, ¢o mozno dosiahnut len vzajomnou komunikiciou
medzi jednotlivymi hra¢mi a tym, Ze roboti si buda pamétat, ¢o sa odohralo
v minulosti a poziciu ostatnych hracov.
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5 Uprava logovania

Posledné tprava Juraj Simek
Platné od 4. november 2014
Poznamky

Po analyze kodu projektu Jim sme zistili, ze bude potrebny jeho rozsiahly
refaktoring. Jednou z oblasti, ktort bolo treba zmenit je logovanie. V projekte
sa vyuZivali viaceré styly logovania udalosti. Pre ulah8enie ¢itatelnosti kodu
a pre zjednoduSenie ladenia chyb pomocou logov bolo potrebné tieto Styly
zjednotit do jedného. Pouzivali sa nasledovné $tyli logovania:

e Logovanie pomocou Standardného vystupu. V niektorych castiach pro-
jektu boli rozne udalosti a ladiace vypisy vypisované priamo na konzolu
pomocou System.out.println(), ¢o je neziadice. Takéto logy nemozno
ukladat, len ak presmerovanim Standardného vystupu do stboru. Na-
vySe v mnohych pripadoch boli takto vypisované epotrebné hlasenia.

e Logovanie pomocou loggera v baliku sk.fiit.jim.log. Tento balik sluzil
na vypisovanie logov. Jeho analyzov sme zistili, Ze definuje niekolko
logovacich typov, ktoré slizia na vypisovanie informacii, ktoré mozno
zoskupovat podla toho, ¢oho sa tykaju. Tieto typy sme sa rozhodli
zachovat v zjednotenom loggeri.

e Logovanie pomocou loggera JavaAPI Nakoniec sa v poslednej dobe v
projekte pouzivalo logovanie pomocou Standardného API jazka Java.

Rozhodli sme sa preto vytvorit novy logger, ktory bude priamo vyuzivat
vyhody loggera v Java API a zaroven bude podporovat aj pouzivatelsky
dodefinované typy logov pre zoskupovanie informécii, ktoré sa tykaju urcitych
oblasti v projekte Jim.

5.1 Logger

Ked7e logovanie v projekte Jim nie je jednotné, rozhodli sme sa ho upravit
a vytvorit novy logger, ktory sa bude pouzivat v novom kode, ktory bude do
projektu doplneny. Napokon sme refaktorovali i povodny kod projektu Jim
a prepisali logovanie na novy model logovania.
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Posledna tprava Juraj Simek
Platné od 4. november 2014
Poznamky

5.1.1 Analyza

V projekte Jim sa pouZiva niekolko metod logovania. Tim Gitmen pou-
zival na logovanie Standardny logger z Java API. Na mnohych miestach sa
nachadzaji vypisy priamo na konzolu pomocou System.out.println(), ¢o je
neziaduce. V projekte sa nachadza i logger logujici dodefinované udalosti v
baliku sk.fiit.jim.log. Cielom je zjednotit rozne metody logovania do jednej.

5.1.2 Navrh

Jednotny Logger bude pouzivat Standardny logger z JavaAPI. Logger
definovany v sk.fiit.jim.log bude odstraneny, no dodato¢né logovacie typy
buda zakomponované do jednotného loggera, ktory nakoniec nahradi balik
sk fiit.jim.log. Tieto typy bude predstavovat trieda LogType. Logovat bude
mozné do HTML stuboru alebo na konzolu. Postraja sa o to triedy JimCon-
soleFormatter a JimHtmFormatter odvodené od triedy Formatter, ktora for-
méatuje vystup loggera. Na obrazku [8| vidno navrhovanu architektiru nového
loggera.

5.1.3 Implementacia

Logger pouziva ako zdklad standardny logger z JavaAPI. Ten je obaleny
triedou JLog. Tu mozno pomocou statickej metody ziskat logger volanim get-
Logger(), no predtym musi byt konfigurovany volanim JLog.setup(). Logger
moze logovat aj na konzolu, aj do HTML tabulky. Na formétovanie vystupu
do konzoly a do HTML stboru sa pouzivaju triedy JimConsoleFormatter
a JimHtmlFormatter, ktoré st odvodené od triedy Formatter sliziacej na
formatovanie vystupu loggera. Vystup v HTML znéazoriiuej obrazok [9]

Logger je rozsireny o nové typy v stibore LogType. Konkrétne ide o tieto

typy:

LogType . INIT
LogType . AGENT_MODEL
LogType . WORLD_MODEL
LogType . INCOMING_MESSAGE
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jimHtmlIFormatter
+ addLogType(LogType |): void

+ removelLogType(LogType |): void
+ addAllLogTypes()

+ remvoeAllLogTypes() s
1
\ LogType
L + INIT: LogType
09 + AGENT_MODEL: LogType
- logger. Logger +WORLD_MODEL: LogType
+ setup(boolean console, boolean html): void | + INCOMING_MESSAGE: LogType
+ getlogger(): Logger Formatter + OUTCOMING_MESSAGE: LogType
+ addLogType(LogType I): void « + INTERNALS: LogType
+ removelLogType(LogType I): void + LOW _SKILLS: LogType
+ addAllLogTypes() + HIGH_SKILLS: LogType
+ remvoeAllLogTypes() + GUI: LogType
+ OTHER: LogType
4
1

jimConsoleFormatter
+ addLogType(LogType I): void
+ removelLogType(LogType |): void
+ addAllLogTypes()
+ remvoeAllLogTypes()

Obr. 8 UML diagram architektiry nového loggera pouzivaného v projekte
Jim.

Tue Oct 21 11:11:46 CEST 2014

Loglevel Time File Log Message
FINEST ?:c:t1211,2014 ;ka,rlri‘t(,)jim,lng,LngTeatMam i Lorem ipsum dolor sit amet. consectetur adipiscing elit.
FINER ?:’\-}131‘2014 z:;rl'it“}im,Ing,LngTestMam 2 Lorem ipsum dolor sit amet, consectetur adipiscing elit.
FINE ?:?131,2014 sm::itt,)jim,lng,LngTestMam 2 Lorem ipsum dolor sit amet. consectetur adipiscing elit.
INFO ?:\3211‘2014 smka:i':t(,;lm,lng Foofasiiae s Lorem ipsum dolor sit amet. consectetur adipiscing elit.
WARNING ‘1}:(:(1? i :.I.(a.?r:}.)jlm.log.LogTestMam : Lorem ipsum dolor sit amet, consectetur adipiscing elit.
SEVERE ':;f;‘;"ﬁ'm mﬁ.ﬁ_@m&&m: Lorem ipsum dalor sit amet, consectetur adipiscing elit.
INCOMING_MESSAGE ?E1a1.2014 fnka'?r:}')iim'IUQ'LUQTESTMM : Lorem ipsum dolor sit amet, consectetur adipiscing elit.
Gul ?:’:_[1211'2014 ;Ké:inh(.)jim.Iug.LugTesIMam : Lorem ipsum dolor sit amet. consectetur adipiscing elit.

Obr. 9: HTML vystup nového loggera.

LogType . OUTCOMING _MESSAGE
LogType . LOW_SKILL
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LogType . HIGH_SKILL
LogType .GUI
LogType.TACTIC

Nové typy mozno Tubovolne pridavat do triedy LogType. Triedy Jim-
ConsoleFormatter a JimHtmlFormatter maju zoznam tychto typov, ktoré sa
loguji navyse oproti Standardnym logovacim levelom. V pripade, Ze chceme
logovat aj tieto typy, je nutné pouzit metody JLog.addLogType(LogType
1), ktora prida dany level do zoznamu. Vsetky levely definované v LogType
mozno pridat pomocou JLog.addAllLogTypes(), pricom sa netreba starat do-
pliianim kodu inde ako pridanim nového typu do LogTypes, nakolko metoda
vyuziva reflexiu z JavaAPI

public void addhllLogTypes{) {
Field[] £ = LogType.class.getFields():
for({int i = 0; i < f.length: i++)
{

Chject o = new Cbhjecc():
try {
o= £[il.geto);
} ecatch (IllegalArgumentException | IllegallAccessException e) {

AUto-—-generate catcl DlockK

e printStackIrace (};

if (o instanceof LogTvpe) {
levels.add{ ({LogIype) o):

Obr. 10: Metoda addAllLogTypes().

5.1.4 Testovanie

Ked7ze logger pouziva Standardny logger z JavaAPI, testovanie nebolo roz-
siahle. Boli manualne overené rozne konfiguracie loggera a jeho vystupy boli
porovnané s ocakavanym vystupom. Pocas testovania sme chybu neodhalili.

5.1.5 Pouzivatel'skd dokumentacia

Pouzivatel'skd dokumentécia k loggeru sa nachadza v Prilohe B [31}
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5.2 Uprava logovania pomocou nového loggera

Posledné tprava Juraj Simek
Platné od 17. november 2014
Poznamky

V tejto kapitole opisujeme ako sme upravovali logovanie v projekte Jim
na jeden jednotny logger, ktorého implementécia je opisand v kapitole Log-
ger Vytvorenie jednotného loggera bolo doélezité pre vycistenie kodu, ¢o
viedlo k zvySeniu kvality kodu. Na dosiahnutie toho bolo potrebné prepisat
logovanie v celom projekte do rozhrania nového loggera.

5.2.1 Analyza logovania v projekte Jim

Projekt Jim vyuziva rozne metody logovania. Na projekte pracovalo pred
nami vela timov, ¢o viedlo k tomu, Ze logovanie nebolo jednotné, nakolko
si kazdy tim zvolil logovanie pomocou metody, akid mu najviac vyhovovala.
Takto nie st logy umiestené na jednom mieste, ¢o vyrazne stazuje ich pouzitie
pri ladeni a hTadani chyb. V projekte st vyuzivané tieto metody logovania:

e Logovanie pomocou Standardného viystupu: V projekte sa na mnohych
miestach loguja udalosti pomocou funkcie System.out.println() na Stan-
dardny vystup. Takéto vypisy sa neukladaja do ziadneho siboru a tak
pristup k nim po vykonani programu nie je mozny, ak sme predtym
sami Standardny vystup nepresmerovali do stiboru. V pripade zachyté-
vania vynimiek sa na niektorych miestach pouziva aj logovanie pomo-
cou §tandardného chybového vystupu pouzitim System.err.printin().
Priklad moZno vidiet v metode getBestStrategyForSituation() triedy
Selector:

try {
actualSuitability =
strategy.getSuitability(currentSituations);
} catch (Exception e) {
System.err.println("GETTING_ BEST_ STRATEGY:"
+e.getMessage ());
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e Logovanie pomocou loggera Java API: Hlavne v minulom roku zacalo
byt pouzivané logovanie pomocou Standardného loggera Java API. Ro-
zhranie loggera Java APT je opisané v [7]. Priklad logovania (navyse ne-
vhodného nakol'ko sa neuvadzajua ziadne informécie ale len null String)
je v triede HighSkillPlanner v metode control():

catch (Exception ex) {
Logger.getLogger (Plan.class.getName ())
.log(Level .SEVERE, null, ex);

e Logovanie pomocou logera v baliku log: Tento logger nepouziva rozhranie
Java API. Bol vytvoreny Marosom Urbancom. Definuje 3 drovne logo-
vania pomocou metoéd debug(), log() a error(). Metoda debug() sluzi
hlavne na ladiace vypisy, pomocou metody error() sa zapisuju chybové
hlasenia a pomocou metody log() sa vypisuju oby¢ajné informécie. V
type LogType st navySe definované nasledovné typy logov:

public enum LogType{
INIT,
PLANNING ,
AGENT_MODEL ,
WORLD_MODEL ,
INCOMING_MESSAGE ,
OUTCOMING_MESSAGE,
INTERNALS,
LOW_SKILL,
HIGH_SKILL,
GUI,
OTHER

b

Tieto typy sa dajia do loggera pridavat, alebo z neho odoberat a tak sa
logujt len urcité typy. Typy boli prevzaté do nami vytvoreného nového
loggera a rozSiruju tak moznosti standardného loggera Java API, ako
je opisané v kapitole Logger Priklad pouzitia logovania pomocou
loggera v baliku log mozno vidiet v triede Communication v metode
start():

catch (Exception e) A
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Log.error (LogType . INIT,
"Unable to,connect. Cause: %s",
e.getMessage ());

System.exit (-1);

Okrem toho st mnohé logy uvadzané v projekte zbytoéné. Mnohé slazili
len ako ladiace vypisy v ¢ase programovania nejakej funkcionality a neboli
vymazané. To sa tyka najma vypisov na Standardny vystup. Niektoré logy
nemaju ziadny informa¢ny charakter, nakolko obsahuji nezmyselné hlasenia.
Bude preto potrebné i vyfiltrovat nevhodné logy, aby sa tym sprehladnil
vystup loggera.

5.2.2 Realizacia

Postupne sme presli vSetky baliky projektu. Logovanie na Standardny
vystup pomocou System.out.println() sme zamenili vo vhodnych pripadoch
za logovanie pomocou nového rozhrania nového loggera. Vo viacSine pripadov
sme v8ak takéto vypisy odstranili, nakolko nemali vyznam. Prevod logovania
pomocou Standardného loggera Java API nebol problém, nakolko rozhranie
nového loggera opisaného v je rovnaké ako rozhranie Standardného log-
gera Java API. Stacilo len ziskat logger definovany v triede JLog. Podobne
sme upravili aj logovanie pomocou loggera definovaného v baliku log, ktory
bol presunuty do balika log old, nakolko do balika log sme umiestnili novy
logger. Pocas zmeny logovania sme starostlivo rozmyslali nad jednotlivymi
logovacimi hlaseniami a zmazali sme tie, ktoré nemaju ziadny vyznam. Sna-
7ili sme sa takisto vhodne logovat vynimky tak, ako to predpisuje konvencia
pisania zdrojového kodu

5.2.3 Zhodnotenie

Celkovo sme modifikovali priblizne 100 zapisov do logu pomocou starého
loggera (ktory bol presunuty do balika log old), priblizne 50 zapisov pomo-
cou loggera Java API a priblizne 50 vypisov pomocou System.out.println().
Modifikacia zahfnala Gpravu starych logov do rozhrania nového loggera alebo
iich zmazanie, ak boli nepotrebné. Modifikdciou sme dosiahli lepsiu kvalitu
zdrojového kodu.
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6 Odstranenie zakomentovanych casti kédu v
projekte Jim

Posledn& tprava Miroslav Wolf
Platné od 16. november 2014
Poznamky

V projekte Jim sa nachadza vela zakomentovanych ¢asti kodu, pricom
nie vSetky st vhodne okomentované a tak nie je jasné na c¢o slazili. Tento
kod by bolo vhodné v ramci refaktoringu, dodrziavania konvencie, Citatel-
nosti a prehladnosti kodu projektu vhodné otestovat a v pripade ponechania
tejto Casti vhodne okomentovat, pripadne aj zmazat. V ramci prvého Sprintu
sme dany koéd najskor analyzovali a oznacili si v ktorych castiach projektu
sa zakomentované kody nachadzaju (balic¢ek, trieda). V druhom $printe sme
dany kod testovali, okomentovali alebo vymagzali, pricom sme si do doku-
mentu zaznacili ¢o sme s danym kédom vykonali. Na tejto tlohe pracovali
traja clenovia timu: Peter Filipek, Miroslav Wolf, Michal Segec.

6.1 Analyza zakomentovaného kédu

Posledné tprava Miroslav Wolf
Platné od 16. november 2014
Poznamky

Najskor sme cely kod presli a zanalyzovali. Do dokumentu sme si zna-
¢ili kde sa zakomentovany kod nachédza (balicek, trieda) a k danému kodu
napisali kratky opis. Zoznam kodu je mozné vidiet v tabulke
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Tabulka 2: Zoznam zakomentovaného kodu

Balicek Trieda Opis

sk.fiit.jim Settings Zmena ip adresy na monitor

sk.fiit.jim Settings Zmena ip adresy na server

sk.fiit.jim Settings Zmena nastavenia ID hraca

sk.fiit.jim.agent AgentInfo.java logovanie hodnoty premennej : IsUn-
derCover

sk.fiit.jim.agent AgentInfo.java logovanie hodnot premennych - ¢i hrac
je blizko lopty a vypocet pozicie lopty
a hraca

sk.fiit.jim.agent AgentInfo.java logovanie polohy protihraca

sk fiit.jim.agent AgentInfo.java logovanie premennej IsInRange

sk fiit.jim.agent AgentInfo.java logovanie relativnej polohy lopty

sk.fiit.jim.agent AgentInfo.java logovanie vzdialenosti lopty a ¢i ju ma
dany hrac

sk.fiit.jim.agent AgentInfo.java urcenie polohy branky

sk.fiit.jim.agent AgentInfo.java urcenie polohy lopty

sk.fiit.jim.agent AgentInfo.java urcenie pozicie protihraca

sk.fiit.jim.agent ParserToAgentModel Integrati- | vypis agentovej pozicie

on'Test.java

sk .fiit.jim.agent AgentInfo.java Zistovanie pozicie branky, hraca, lopty
a logovanie zistenych hodnot

sk.fiit.jim.agent.communication Communication Metoda pouzivanéd na reStartovanie ko-
munikacie medzi agentom a serverom -
nefunguje spravne
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sk.fiit.jim.agent.communication.testframework

TestFrameworkCommunication

Zachytenie exception pri pripdjani na
TestFramework monitor server

sk.fiit.jim.agent.highskill

GoToPosition.java

funkcia IsBack()

sk.fiit.jim.agent.highskill Walk2.java logovanie nizsich skillov, ktoré sa maji
vykonat

sk.fiit.jim.agent.highskill Walk2Ball.java logovanie nizsich skillov, ktoré sa maju
vykonat

sk.fiit.jim.agent.highskill Walk2Ball.java logovanie zény

sk.fiit.jim.agent.highskill

Walk2BallTournament.java

logovanie zény a pohybu, ktory sa ide
vykonat

sk.fiit.jim.agent.highskill Walk2.java logovanie zony, ¢ize ¢ast ihriska, kde sa
nachadza agent
sk.fiit.jim.agent.highskill Beam.java nastavenie premennej ypos a jej prida-
nie do komunikac¢nej spravy
sk.fiit.jim.agent.highskill Walk2.java navratova hodnota vracajica low skill
sk.fiit.jim.agent.highskill Kick.java navratové hodnoty vracajice low skills
sk.fiit.jim.agent.highskill Beam.java ziskanie aktualneho low skillu, ak sa ne-
jaky vykonava
sk.fiit.jim.agent.highskill.kick Kick Logovanie stavu - "Horizontal range"
sk.fiit.jim.agent.highskill.kick Kick Logovanie stavu - "Move back"
sk.fiit.jim.agent.highskill.kick Kick Logovanie stavu - "Move forward"
sk.fiit.jim.agent.highskill.kick Kick Logovanie stavu - "Vertical range”
sk.fiit.jim.agent.highskill. kick Kick Logovanie stavu - premennd cl a jej

hodnota, premenna c2 a jej hodnota a
premennd ¢3 a jej hodnota (c - case)
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sk.fiit.jim.agent.highskill. kick

Kick

Logovanie stavu - premenna minX a jej
hodnota a premenna rel Y a jej hodnota
(rel Y - hodnota Y relativizovanej lopty

)

sk.fiit.jim.agent.highskill.kick

Kick

Nastavenie a vypocet premennej maxX

sk.fiit.jim.agent.highskill.kick

Kick

Nastavenie a vypocet premennej minX

sk.fiit.jim.agent.highskill. kick

Kick

Nastavenie premennej bestLowSkill na
"kick left faster'pre testovacie tcely

sk.fiit.jim.agent.highskill.kick

Kick

Nastavenie premennej bestLowSkill
na "kick right faster"pre testovacie
ucely

sk.fiit.jim.agent.highskill.kick

Kick

Nastavenie premennej bestLowSkill
na "kick right normal"pre testovacie
ucely

sk.fiit.jim.agent.highskill.kick

Kick

Nastavenie premennej bestLowSkill na
"kick right slow"pre testovacie tcely

sk.fiit.jim.agent.highskill. kick

Kick

Nastavenie premennej bestLowSkill na
"kick right template"pre testovacie
ucely

sk.fiit.jim.agent.highskill. kick

Kick

Nastavenie premennej bestLowSkill na
"kick step strong right"pre testova-
cie ucely

sk.fiit.jim.agent.highskill. kick

KickSkills

Préazdna trieda - bez zakomentovaného
kédu
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sk.fiit.jim.agent.highskill. kick Kick Pridanie vztahov
"kick left normal"do zoznamu
anotacii pre pohyb
sk.fiit.jim.agent.highskill.kick Kick Pridanie vztahov "kick left slow'"do
zoznamu anotacii pre pohyb
sk.fiit.jim.agent.highskill.kick Kick Pridanie vztahov
"kick right normal"do zoznamu
anotacii pre pohyb
sk.fiit.jim.agent.highskill.kick Kick Pridanie vztahov "kick right slow"do
zoznamu anotacii pre pohyb
sk.fiit.jim.agent.highskill. move MovementHighSkill computeRelativeDistance,  Vector3D
position (NOT NEEDED)
sk.fiit.jim.agent.highskill.move Walk Funkcia logRelativeTarget() obsahuje
zakomentované rozsirené info pre loger
sk.fiit.jim.agent.highskill. move Walk Funkcia pickLowSkill() plna zakomen-
tovanych informécii pre loger
sk.fiit.jim.agent.highskill.move WalkFast Funkcia pickLowSkill() plna zakomen-
tovanych informécii pre loger
sk.fiit.jim.agent.highskill.move MovementHighSkill ReplanWindow
sk.fiit.jim.agent.highskill. move MovementSkills Stard metoda pre getWalkSuitability()
sk.fiit.jim.agent.highskill.move Walk Volanie logRelativeTarget() nikde inde
v kbéde sa volanie nevyskytuje
sk.fiit.jim.agent.models DynamicObject.java funkcia pre predpovedanie pozicie ob-

jektu




09

sk.fiit.jim.agent.models

DynamicObject.java

funkcia pre predpovedanie relativnej
pozicie objektu

sk.fiit.jim.agent.models

AgentPositionCalculator.java

funkcia pre urcenie pozicie agenta

sk.fiit.jim.agent.models

AgentModel.java

logovanie hodnoty 3Dvectora gyros-
cope

sk.fiit.jim.agent.models

AgentPositionCalculator.java

logovanie iidajov o agentovi

sk.fiit.jim.agent.models WorldModel.java logovanie tidajov o lopte
sk.fiit.jim.agent.models WorldModel.java logovanie tdajov o spoluhrac¢och a pro-
tihracoch, ¢i sit v dosahu hraca
sk.fiit.jim.agent.models AgentModel.java metoda pre zistenie, ¢i je hrac¢ na zemi
na zaklade accelerometra
sk.fiit.jim.agent.models WorldModel.java nastavenie hodnoty premennej angle
sk.fiit.jim.agent.models WorldModel.java nastavenie hodnoty premennej predik-

ciaBall2

sk.fiit.jim.agent.models

AgentPositionCalculator.java

nedokonceny kod

sk.fiit.jim.agent.models

WorldModel.java

vypis hodnoty premennej angle

sk.fiit.jim.agent.models

WorldModel.java

vypis low skillu, ktory sa prave vyko-
nava

sk.fiit.jim.agent.models

AgentPositionCalculator.java

vypocet regresie

sk.fiit.jim.agent.models AgentModel.java vypocet relativneho posunu lopty
sk.fiit.jim.agent.models AgentModel.java ziskanie pozicie hraca a logovanie tejto
hodnoty
sk.fiit.jim.agent.models.prediction Prophet Kontrolny vypis ¢asu hry
sk.fiit.jim.agent.models.prediction Prophet Kontrolny vypis pozicie lopty
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sk.fiit.jim.agent.models.prediction

Prophet

Kontrolny vypis predpokladanej po-
lohy lopty

sk.fiit.jim.agent.models.prediction

Prophet

Kontrolny vypis predpokladanej po-
lohy stiperovho hraca

sk.fiit.jim.agent.models.prediction

Prophet

Kontrolny vypis predpokladanej po-
lohy timového hraca

sk.fiit.jim.agent.models.prediction

Prophet

Kus starého kodu zrejme na predpokla-
danie polohy lopty na zéklade jej rych-
losti

sk.fiit.jim.agent.models.prediction

Prophet

Nastavenie premennej predikciaBall2
na hodnotu predpokladanej pozicie

lopty

sk.fiit.jim.agent.parsing

Perceptors

Funkcia retrieveSeenData() obsahuje
zakomentovanu cast, ktoré ziskavala in-
forméacie pre premenné ballRelativePo-
sition, fixedObjects a otherplayers. Zis-
kavanie informacii je vyrieSené inak a
vzhladom na to funkcia pushId AndCo-
ordinateToData() je nepotrebna. (Ove-
rit)

sk.fiit.jim.agent.parsing

ParserTest

Funkcia shouldSeePlayers() vnuitro ce-
lej funkcie je zakomentované, pre nie-
ktoré casti v kode uz nie je ani dekla-
racia
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sk.fiit.jim.agent.parsing

SeenPerceptor

Podmienka na upravu dat, ktoré uz
v koéde neexistuju, odkazuje na triedu
ParsedData a premenné teammates a
opponents.

sk.fiit.jim.agent.skills

MighSkill

Kontrolny vypis nazvu skonc¢eného po-
hybu

sk.fiit.jim.agent.skills

HighSkill

Kontrolny vypis nazvu zacatého po-
hybu

sk.fiit.jim.agent.skills

HighSkill

Zakomentované tagy s komentarmi,
zrejme vhodné vymazat - nespliha kon-
venciu

sk.fiit.jim.annotation.data

XMLCreator.java

premenna typu StreamResult pre de-
finovanie vystupného siboru transfor-
macie

sk.fiit.jim.anottation.gui

Window

Zakomentovany kus kodu bez popisu -
zrejme ide o testovaci kod ktory je uz
nepotrebny

sk.fiit.jim.decision.tactic

Goalie

Funkcia run() vnuatro celej funkcie za-
komentované, funkcia nie je kompletna,
chyba Planner. Funkcia by mala do
Planneru vkladat pozicie, kam sa hrac
bude presuvat.

sk.fiit.jim.decision.tactic.attack

AttackLeft

Nastavenie premennej meX - X-0va po-
zicia hraca
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sk.fiit.jim.decision.tactic.attack

AttackLeft

Nastavenie premennej meY - y-ova po-
zicia hraca

sk.fiit.jim.decision.tactic.attack AttackLeft Povodne nastavenie stradnic lopty
sk.fiit.jim.decision.tactic.attack AttackLeft Povodne nastavenie suradnic lopty
sk.fiit.jim.decision.tactic.attack AttackMid Povodne nastavenie suradnic lopty
sk.fiit.jim.decision.tactic.attack AttackMid Povodne nastavenie stradnic lopty
sk.fiit.jim.decision.tactic.attack AttackRight Povodne nastavenie stradnic lopty
sk.fiit.jim.decision.tactic.attack AttackRight Povodne nastavenie stradnic lopty

sk.fiit.jim.decision.tactic.attack

AttackLeft debug

Zakomentovany switch - case - ktory
vykonéaval a logoval pohyby

sk.fiit.jim.decision.tactic.defense

DefendPosition.java

kontroln4 podmienka, ¢i sa lopta na-
chadza na tzemi protivnikov

sk.fiit.jim.gui

ReplanWindow

reload AllBtnActionPerformed (evt);
funkcia sa v kdéde nenachadza, mozno
to je pre niekoho iba ako komentér.

sk.fiit.jim.gui

ReplanWindow

reloadXmlBtnActionPerformed(evt);
funkcia sa v kdéde nenachadza, mozno
to je pre niekoho iba ako komentar.

sk.fiit.jim.gui

ReplanWindow

replanBtnActionPerformed(evt); fun-
kcia sa v kéde nenachadza, mozno to
je pre niekoho iba ako komentér.

sk.fiit.jim.tests

GoalieTestCase

Trieda je cela zakomentovana. Pravde-
podobne sa jedna o test konkrétnej si-
tuacie. Trieda obsahuje aj init a dalsie
funkcie, ktoré tomu nasvedcuju.
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sk.fiit.jim.tests

TestJim

Trieda je celd zakomentovana. Pravde-
podobne sa jedna o test na PlanningSc-
ript.

sk.fiit.jim.tests

GoalieTestCaseTest

Trieda je cela zakomentovani. Prav-
depodobne sa jedna o triedu urcent
na spustenie testu, ktory je v triede
GoalieTestCase. Trieda obsahuje svoj
main, kde sa nastavuje test.

sk.fiit.jim.tests.other

LogTest

Zakomentované volanie metody &s-
sert That"ktora zrejme sluzila pre ove-
renie ¢o sa zapisovalo na vystup

sk.fiit.jim.tests.other

LogTest

Zakomentované volanie metody &s-
sert That'"ktora zrejme slizila pre zis-
tenie Co je zapisané v siibore




6.2 Realiziacia mazania zakomentovaného kédu

Posledné tprava Miroslav Wolf
Platné od 16. november 2014
Poznamky

Pri prechadzani zakomentovaného kodu projektu Jim boli odstranené
vSetky testovacie vypisy, nastavovania premennych a hodnot pre testova-
cie acely a logovanie stavov, ktoré boli zbytoc¢né. Niektoré logy stavov boli
ponechané a prepisané pre novy loger. Boli vymazané aj niektoré celé triedy
a to:

e OldReplanWindow z balicka sk.fiit.jim.gui - tato trieda bola nahradena
novou triedou

e TestJim z balicka sk.fiit.jim.tests - trieda sa nikde nepouzivala a nefun-
govala

e KickSkills z balicka sk.fiit.jim.agen.kickskill.kick - trieda bola prazdna
a nikde sa nepouzivala

e Prophecy z balicka sk.fiit.jim.agent.models.prediction - triedu vyuzivala
iba zakomentovana funkcia calculateBallPosition(), ktora bola spolu s
touto triedou vymazana

Okrem toho bol vytvoreny novy balik sk.fiit.jim.decision.tactic.oldgoalie,
pre uchovanie starého brankara, do ktorého boli presunuté nasledujtce triedy:

e Goalie - presunuté z sk.fiit.jim.decision.tactic
e GoalieTest - presunuté z sk.fiit.jim.tests
e GoalieTestCase - presunuté z sk.fiit.jim.tests

e GoalieTestCaseTest - presunuté z sk.fiit.jim.tests
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7 Odstranenie balika sk.fiit.jim.garbage

Posledna tuprava Juraj Simek
Platné od 16. november 2014
Poznamky

V projekte Jim sa nachidza balik sk.fiit.jim.garbage, ktory zdruzuje ne-
potrebné baliky, ktoru sa uz dalej nepouzivajt. Tento balik vytvoril tim Git-
men a presunuli do neho vSetky baliky, ktoré po prepisani casti kodu agenta
z Ruby do Javy nie je potrebné dalej pouzivat. Baliky v8ak neboli kompletne
odstranené, nakol'ko neboli odstranené zavislosti medzi nimi a inymi balikmi,
ktoré sa v Jimovi pouzivaji. Zo stretnutia s timom Gitmen sme sa dozve-
deli, ze mali v plane balik vyhodit, ale neostal im na to ¢as. Pre zvySenie
Citatelnosti kodu v ramci refaktoringu bude preto tento balik odstraneny a
odstranené budu aj vSetky zavislosti.

7.1 Analyza jednotlivych podbalikov balika sk.fiit.jim.garbage

Posledna uprava Juraj Simek
Platné od 16. november 2014
Poznamky

e sk.fiit.jim.garbage.build: Tento balik slazil na zostavovanie spustitel-
ného kodu agenta v ¢asoch, ked jeho sucasti boli okrem Javy imple-
mentované aj v Ruby. Balik uz nie je potrebny, v projekte je vSak stéle
pouzivany v sk.fiit.jim.AllTests.java.

e sk.fiit.jim.garbage.plan: Balik zdruzoval subory pre planova¢ vyuziva-
juci sucasti implementované v Ruby. Po prepisani do Javy nie je po-
trebny, no stéle sa pouziva v stiboroch sk.fiit.jim.Settings.java,
sk.fiit.jim.agent.highskill.runner. HighSkillPlanner.java a
sk.fiit.jim.communication. CommunicationThread.java.

e sk.fiit.jim.garbage.code review: Tento balik obsahuje anotacie s po-
znamkami k uprave kodu. Tieto anotécie sa pouzivaju takmer v celom
projekte kde slizia na znackovanie kédu.
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7.2 Realizidcia odstranenia balika

Posledné tprava Juraj Simek
Platné od 16. november 2014
Poznamky

Pri odstranovani sk.fiit.jim.garbage.build bolo potrebné odobrat zo si-
boru sk.fiit.jim.AllTests.java importy viazuce sa na tento balik a testy, ktoré
slazili na jeho testovanie. Potom bolo mozné balik odstranit. Pri odstranovani
sk.fiit.jim.garbage.plan bolo treba zo stiboru sk.fiit.jim.Settings.java odstra-
nit importy odkazujice na tento balik a riadok, ktory nastavoval meno triedy
planovaca PlanTactic nachadzajici sa v odstranovanom baliku. Trieda Com-
municationThread.java bola vyhodend, nakolko uz nebola dalej pouZivana.
V triede HighSkillPlanner.java stacilo odstranit nepouzivané importy odka-
zujice na odstranovany balik, potom bolo mozné tento balik odobrat. Balik
sk.fiit.jim.garbage.code review bol ponechany a premenovany na
sk.fiit.jim.code review, nakolko sa anotéicie mozu zist pri posudzovani os-
tatnych casti kodu.
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8 Uprava povodného zdrojového koédu podla
konvencii pisania zdrojového kodu

Posledna uprava Juraj Simek
Platné od 19. november 2014
Poznamky

8.1 Analyza

V projekte Jim neboli dodrziavané jednotlivé konvencie pisania zdrojo-
vého kodu. Bolo to zapri¢inené tym, ze kazdy tim pisal podla vlastnych kon-
vencii. Prave kvoli tomu sme vytvorili metodiku pisania zdrojového kédu
pomocou ktorej sme analyzovali povodny zdrojovy kod. Zistili sme mnohé po-
rusenia pravidiel, ktoré opisuje metodika. Mnoho metod a tried nemé uvedené
dokumentacné komentare. Nie st spravne uvadzané medzery medzi jednotli-
vymi ¢astami prikazov, ¢o zneprehladiuje zdrojovy kod (napr x=0 namiesto
x = 0). Bloky nie st formatované spravne. V mnohych pripadoch telo cyklu
alebo podmieneného vetvenia nie je uvedené v bloku, ¢o moéze viest ku chy-
bam v pripade, Ze sa nie¢o bude v tychto Castiach k6édu menit. V projekte
chybaju aj komentare ku jednotlivym blokom kdédu a je tak tazké zistit na
¢o sluzia. Rozhodli sme sa teda prepisat projekt pomocou uvedenej meto-
diky a tito metodiku potom verejne publikovat pre ostatné timy, ktoré buda
pracovat na projekte po nés.

8.2 Realizicia a zhodnotenie

Postupne sme presli vSetky baliky projektu Jim. Hladali sme poruse-
nia pravidiel dané metodikou pisania zdrojovych kédov a snazili sme sa ich
upravit. Tam, kde to bolo mozné, sme uviedli dokumenta¢né komentare. Pri
mnohych metoédach a to vSak nepodarilo lebo nebolo jasné, na ¢o slazia. Tel&
podmienenych prikazov a cyklov sme uvadzali do blokov tam, kde v blokoch
neboli. Spravne sme formatovali kod, ¢im kod dosiahol lepsiu prehladnost
a tym sa zvysSila aj jeho kvalita. Celkovo sme zaznamenali narast celkového
poétu riadkov z 15860 na 15938, ¢o ma stvis prave s dopliianim dokumentaé-
nych komentarov a dpravou tiel podmienenych prikazov a cyklov do blokov.
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9 Odstranenie nepouzivanych highskillov

Posledna tprava Juraj Simek
Platné od 3. decembra 2014
Poznamky

9.1 Analyza

Projekt Jim obsahuje mnozstvo HighSkillov, ktoré sa v iom nepouzivaju.
Fakt, 7e sa v iom nepouzivaji sme zistili pomocou vystupu pluginu Unnece-
sary Code Detector, ktory ukazal, Ze mnohé highskilly nie st nikde volané.
Highskilly sa nach&dzaja v baliku sk.fiit.jim.highskill. CodeDetector oznacil
za nepouzivané tieto HighSKilly:

e CyclicHighSkill — cyklicky vykonava lowskill, ktory mu je zadany
ako parameter.

e FormationHelper — pomocna metoda getHighSkillToGoToFormation()
pre ostatné highskilly, ktoré vSak nie si pouzivané.

e FreeRide — highskill pre disciplinu FreeRide v rdmci RoboCup turnaja
na Skole. Tento HighSkill je nahradeny v Taktikach.

e GoTo — chddza agenta na urcitid zadantu poziciu.
e GotoBall — chodza agenta smerom ku lopte.

e GoToPosition — chddza agenta na urcita blizsie Specifikovani poziciu
(podobne ako GoTo). Ide viak o modifikovani chodzu.

e Kick — kopnutie do lopty Specifikovanym semrom.

e KickAccuracyTournament — kop loptou na presnost, ¢o sa pouziva na
turnaji RoboCupu na nasej skole. Tento HighSkill je nahradeny v tak-
tikach.

e KickTournamennt — turnajovy HighSKill pre kopnutie lopty.

e LinkedHighSKill — cykylicky vybera lowskilly z preddefinovaného zo-
znamu lowskillov.
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LowSkillHighSkill — vykonava vybraty lowskill, pricom kontroluje to,
¢i dany lowskill bezi. Ak bezi, tak vracia null namiesto lowskillu.

Trajectory — zo zdrojového koédu nie je jasné, na ¢o highskill Trajec-
tory slizi.

Turn — otaCanie agenta ku nejakej zadanej pozicii.

TurnToPosition — vylepSené otacanie agenta ku nejakej zadanej pozi-
cii.

VedenieLopty — vedenie lopty agentom.

Walk2 — chodza ku nejakej zadanej pozicii (ide o vylepsenti chodzu).
Walk2Ball — chodza ku lopte (vylepSend).

Walk2BallTournament — chodza ku lopte pouzivana na turnaji.
WalkNew — novy vylepSseny model chodze.

Walk — zastarany model chodze.

Ako vidno uz z tejto analyzy mnohé highskilly aj medzi tymito nepouzi-
vanymi highskillmi st duplicitné. Ked nejaky tim naprogramoval novy highs-
kill, stary nevymazal, ¢im sa dostal aj do projektu Jim, ked minuly rok boli
highskilly reimplementované z Ruby do Javy. Highskilly a s nimi stuvisiace
triedy z balika sk.fiit.jim.highskill, ktoré sa vSak v projekte pouzivaju su tieto:

AbstractHighSkill — identifikicia toho, ze v odvodenej triede ide o
HighSkill.

Beam — zaciato¢né umiestnenie agenta na Startovaciu poziciu.

BeamHighSkill — obaluje triedu Beam a sposobuje, Ze agent sa po
pripojeni na server umiestni na urc¢itu poziciu hracej plochy.

DefaulHighSkill — defaultny highskill vykonavajuci lowskill zadany
konstruktorom. Slizi hlavne na testovacie tcely.

GetUp — highskill implementujici vstavanie agenta zo zeme.

Localize — lokalizacia hracov v zavislosti na polohe lopty.
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Dalsie pouzivané highskilly st v baliku sk.fiit.jim.agent.highskill.kick:
e Kick — kopanie do lopty zadanym smerom.

e KickHighSkill — highskill pre kopanie do lopty, ktory vybera vhodné
styly kopov.

Kopanie do lopty este nie je dokoncené, kvalita kopu nie je vysokd a v
budtcnosti sa budu zrejme pridavat dalsie highskilly umoziujtice agentovi
vykonavat lepsie a presnejSie kopy.

Poslednym balikom reprezentujicim pouzivané highskilly je balik sk.fiit.-
jim.agent.highskill.move, ktory sluzi na pohybovanie agenta. Dolezité st pre-
dovSetkym triedy:

e Walk — abstraktnd trieda pre implementovanie nejakého Stylu chodze.

WalkFast — rychla chodza na stanovent poziciu.

WalkMedium — stredné schodza na stanovent poziciu.

WalkSlow — pomal& chodza na stanovend poziciu.

e MovementHighSkill — trieda vyberajica druh chodze na zdklade ohod-
notenia vhodnosti danych druhov chodze.

Na zéklade tejto analyzy sme sa rozhodli presunit nepouzivané highskilly
do nejakého priec¢inku mimo hlavny projekt, aby sme ich zachovali pre budtce
Dalsia analyza ukazala, ze nepouzivané highskilly vyuzivaji mnohé z metod
triedy AgentInfo, ktoré uz nevyuziva ziadna ina trieda. Rozhodli sme sa preto
tieto metody odstranit a tak tuto triedu vyrazne sprehladnit.

9.2 Realizaicia

Menované nepouzivané highskilly boli odstranené z projektu a zdrojové
stibory boli presunuté do prie¢inka OLD FILES mimo hlavny projekt agenta.
Nasledne bol spusteny plugin Unnecessary Code Detector nad triedou Agen-
tInfo, ktorého vystup nam ukézal nové nepouzivané metody. Tieto metody
boli zmazané, ale predtym sme skopirovali povodni neupraveni verziu triedy
AgentInfo do prie¢inka OLD FILES, aby sa zachovali v pripade, ze by sme
sa rozhodli nejaky vyhodeny highskill v budticnosti modifikovat a pouzit.
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9.3 Zhodnotenie

Po vyhodeni nepouzivanych highskillov sme v projekte nezaznamenali
ziadne chyby. VSetky definované testy zbehli rovnako ako pred vyhodenim
tychto highskillov a spravanie agenta v simula¢nom prostredi ostalo nezme-
nené. Pocet riadkov zdrojového kodu poklesol z 15938 po 3. Sprinte na 14579
po 4. éprinte. Odstranili sme tak okolo 2000 nepotrebnych riadkov zdrojo-
vého kodu (niekol'ko sme pridali v inych ¢astiach, ale z hladiska odstranovania
highskillov bolo zmazanych zhruba 2000 riadkov). Tymto sa vyrazne zvysila
kvalita zdrojového kodu a zvysila sa jeho ¢itatelnost.
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10 Uprava konfiguracie nastaveni agenta

Posledna tprava Juraj Simek
Platné od 9. decembra 2014
Poznamky

Ked7ze prechodom z Ruby do Javy sa prepisali nastavenia agenta napevno
do stiboru Settings.java, nebolo ich mozné uz nacitavat zo siboru. Po kazdej
zmene nastaveni preto bolo potrebné kompilovat nanovo projekt, ¢o bolo
nepriaznivé a preto sme sa rozhodli reimplementovat nastavenia tak, aby ich
bolo mozné nacitat z konfigura¢ného stuboru.

10.1 Analyza

Stubor Settings.java obsahuje mnozstvo nastaveni, ktoré st v ilom na-
pevno zapisané. Stubor sluzil na na¢itanie defaultnych nastaveni (tie sa naci-
tavaju aj teraz a kazdu zmenu v nastaveniach treba vykonat zmenou tychto
defaultnych nastaveni) a potom sa tieto nastavenia prekryli nastaveniami
70 7 ruby stboru settings.rb. Po reimplementacii agenta do javy uz nie
je mozné nacitavat nastavenia zo siboru. Nastavenia st ulozené v mape,
kde kluce tvoria retazcové identifikitory a hodnoty st typu Object. Me-
toda setDefaults() nastavuje defaultné nastavenia a momentalne sa ako
jedin& pouziva k nastaveniu agenta. Metéda initDecisionObjects() ini-
cializuje objedkty rozhodovania pouzivané v taktikach a stratégiach. Metoda
parseCommandLine () parsuje nastavenia z prikazového riadku a uklada ich
do mapy override, ktorou sa potom nahradi pévodna mapa nastaveni pomo-
cou metddy setCommandLineOverrides (). Metdda slazi na zmenu nastaveni
pomocou prikazového riadku, ¢o pouzival testovaci framework. Nie je vcelku
jasné, preco je tato zmena rieSena takto a preco sa rovno nemenia hodnoty v
hlavnej mape nastaveni. Ak chceme zmenit nastavenia pomocou prikazového
riadku, treba najskor zavolat metodu parseCommandLine() a hned po nej
setCommandLineEverrides (). Trieda Settings.java pouziva statické metody
a nie je rieSend ako singleton. Na ziskavanie hodndt z mapy sa pouzivaji
metody getBoolean(), getInt (), getDouble() a getString(), ktoré pre-
typuju objekt typu Object na prisluSny datovy typ.
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10.2 Navrh

Triedu implementujeme pomocou navrhového vzoru singleton. Nastavenia
budi opét ulozené v mape. Tentoraz bude implementovana iba jedna mapa
nastaveni, ktorej kli¢e budu typu String a rovnako aj hodnoty budu typu
String. U¢inili sme tak, aby sme nemuseli menit triedy, ktoré tito triedu po-
uzivaji. Navonok preto musi ostat rozhranie triedy Settings.java nezmenené.
Metody getBoolean(), getInt(), getDouble() a getString() tak budua
vracat dany objekt pretypovanim retazcovej hodnoty z mapy nastaveni (a
nie pretypovanim z Object, ako tomu bolo doteraz). Metddy je nutné zacho-
vat pre zachovanie povodného rozhrania. Privatna metoda loadFromFile ()
bude nacditavat nastavenia zo stiboru pomocou triedy Properties Standard-
ného Java API. Nastavenia zo stboru sa budu vykonavat pomocou metddy
laodSettings (). Metodu parseCommandLine () ponechédme, nakolko je jedi-
nou moznostou, ako komunikovat s testovacim frameworkom. Treba ponechat
aj metodu initDecisionObject (), ktora sa bude volat po nac¢itani nastaveni
v loadFromFile ().

10.3 Implementéacia

Funkcionalitu triedy Settings sme reimplementovali tak, ako je to uva-
dzané v navrhu. Privitna metoda loadFromFile () nacita nastavenia zo si-
boru pomocou triedy Properties. Nastavenia konfigura¢ného stiboru (set-
tings.properties) st definované nasledovne:

# SETTINGS FILE OF JIM AGENT

author Juraj Simek (Infinity - 2014)

® H# ®

# Team name
TEAM_NAME = Infinity

# Kalman filter setttings
KALMAN_USE_FILTER = true
KALMAN_DEFAULT_Q = 0.475
KALMAN_DEFAULT_R = 0.375

# Garbage Collection
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RUN_GC_ON_PHASE_START = true

# Launch GUI
RUN_GUI = true

# Physical constants settings and settings of receptors
GRAVITY_ACCELARATION = 9.81
MAXIMUM_ANGULAR_CHANGE_PER_QNT = 7.0
IGNORE_ACCELEROMETER = false

# Test Framework Settings
RUN_TFTP_SERVER = true
TEST_FW_MONITOR_ENABLE = true
TEST_FW_MONITOR_PORT = 8000
TEST_FW_MONITOR_ADDRESS = 127.0.0.1
TFTP_ENABLE = false

TFTP_PORT = 3073

# Root path
#JIM_ROOT_PATH =

# Server configuration
RCSSSERVER_IP = 127.0.0.1
RCSSSERVER_PORT = 3100

# Debug tactic
DEBUG_TACTIC_ENABLE = false
DEBUG_TACTIC_NAME = DefaultTactic

Kazda vlastnost sa ukladéd do mapy a bud sa pre fiu ulozi hodnota danéa
siborom, alebo defaultné hodnota, ak sa v konfigura¢nom sibore tato vlast-
nost nenachadza:

settings .put ("Tftp_port",
properties.getProperty ("TFTP_PORT", "3073").trim());

Metdda loadSettings (String file) nacita nastavenia zo zadaného pro-
eprties suboru, metdéda loadSettings () nacita defaultné nastavenia pomo-
cou metdédy loadFromFile (), do ktorej sa ako argument uvedie prazdny reta-
zec. Ak v metddach getInt (), getBoolean(), getString(), ¢i getDouble ()

)



ziadame hodnotu pre neexistujtci kl'a¢, vyhodi sa I11legalArgumentException.
Metoda setValue (String key, String value) sldzi na dodato¢né vklada-
nie alebo prekryvanie nastaveni v hlavnej mape nastaveni. Celkovo sa logika
triedy vyrazne zjednodusila a rozsah zmensil (az o 500 riadkov), pri¢om jej
funkcionalita ostala pdévodné, rozhranie nezmenené a navyse je mozné nacitat
nastavenia zo stuboru.

10.4 Testovanie

Pre ucely testovania bol vytvoreny test SettingsTest. java, ktory tes-
tuje vkladanie a vyber dat z nastaveni a to, ¢i po nac¢itani nastaveni z tes-
tovacieho stboru dostaneme ocakavané vysledky. Reimplementovana trieda
testom preSla Gspesne.
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11 Spristupnenie MediaWiki

Posledna tprava Peter Filipek
Platné od 10. decembra 2014
Poznamky

VzhIadom na skuto¢nost, ze MediaWiki v8etkych predoslych timov, ktoré
pracovali na tomto projekte boli zaciatkom semestra odstavené, rozhodlo sa
vytvorit vlastni MediaWiki s vyuzitim dat, ktoré odovzdal predosly tim.
Ulohou bolo najprv zistit v akom stave st data od predoslého timu a nésledne
podla moznosti vyuzit ich pri tvorbe vlastnej MediaWiki. Na tlohe pracoval
Peter Filipek a Martin Vrabec.

Data od predoslého timu obsahovali dump databéazy ich MediaWiki a su-
bory samotnej MediaWiki pre server. Pre analyzu sa vytvorila na lokdlnom
serveri kopia tejto MediaWiki. Pri vytvarani sa zistilo, Ze je nutné upravit
zdkladné nastavenia serveru pre moznost nahravania vac¢sich suborov vzhla-
dom na to, Ze dump databazy predoglého timu mal skoro 30MB, teda niekol’ko
nasobne prevysSoval zakladné hodnoty servera. Po tprave servera a nahrati
databazy sa ukazalo, ze MediaWiki predoslého timu musi byt aktualizované
na novsiu verziu lebo v aktualnej verzii nekomunikuje s novSou verziou PHP
ktora je na serveri. Po aktualizacii MediaWiki nastal problém so zobrazova-
nim obrazkov a niektorych ¢asti ovladacich prvkov a odkazov na stranky. Pre
odstranenie tohto problému sa nainstalovala najnovsia verzia MediaWiki a
nésledne sa do nej nahrali len potrebné data od predoslého timu. Po tychto
upravach bezala MediaWiki na lokalnom serveri bez problémov.

Upravilo sa nastavenie servera pre potreby nahratia dump databazy. Vy-
tvorila sa nova databaza, kde sa dany dump nahral. Pre dani databazu sa
vytvorili potrebni pouzivatelia s pristupom k nej, aby MediaWiki spravne
fungovala. Upravili sa nastavenia v MediaWiki pre komunikéciu zo serverom.
MediaWiki sa nahrala na server. Pri nahravani na server nastal problém pri
niektorych nazvoch siuborov, ktoré obsahovali diakritiku, museli sa upravit,
aby sa spravne nahrali. Po tispesnom nahrati MediaWiki na server sa vytvoril
pouzivatel, aby bolo moZné pridavat nové data a prebehlo rychle testovanie
jej funkcii.

Aktudlna MediaWiki je na adrese http://labss2.fiit.stuba.sk/TeamFroject/
2014/team08is-si/wiki. Informacie na MediaWiki pochadzaju od predos-
Iych timov. Jediny problém, ktory sa zatial vyskytol, je pri odkazoch, ktoré
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odkazuju na dokumenty, ktoré sa maji nachadzat naserveri. Vzhladom na
skuto¢nost, ze dané dokumenty neboli sticastou dat ziskanych od predoglého
timu je pravdepodobné, Ze sa ich nepodari spristupnit.
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12 Oddelenie testov od zdrojovych kédov

Posledna tprava Peter Filipek
Platné od 10. decembra 2014
Poznamky

VzhIadom na rozsiahlost projektu sa rozhodlo v ramci sprehladnenia
kodu oddelit testovacie triedy podla Metodiky tvorby testov v projekte JIM.
Testovacie triedy sa presunuli do nového zdrojového priecinka ur¢eného pre
testy. Testovacie triedy dodrzujt rovnaki hierarchiu balikov ako hlavny zdro-
jovy priec¢inok. Na tlohe pracoval Peter Filipek.

Postupne sa presli v8etky baliky projektu JIM, pri prehladavani sa hladali
testovacie triedy JUnit testov.

V projekte JIM sa vytvoril novy zdrojovy priecinok Test. V zdrojovom
priecinku sa vytvorila rovnaka hierarchia balikov ako v hlavnom zdrojovom
priec¢inku, vytvorili sa len potrebné baliky pre testovacie triedy. Nasledne
sa presunuli vSetky testovacie triedy JUnit testov do prislusnych balikov
zdrojového priecinka Test. Trieda AllTests.java, ktord sa stard o spustanie
vybranych testov, zostala pre potreby automatického testovania v hlavnom
zdrojovom priec¢inku v balicku sk.fiit.jim.

Oddelenie JUnit testov prebehlo bez vac¢sich problémov. Po presunuti
testov do nového zdrojového priec¢inka prebehlo lokdlne spustenie vSetkych
testov. Vysledok testov bol rovnaky ako pred oddelenim s tym rozdielom, ze
pri jednom teste sa odstranila chyba sposobend pravdepodobne zéavislostou
s inymi triedami. Po oddeleni bolo upravené aj automatické testovanie pre
nové umiestnenie testov.
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13 Odstranovanie warning hlaseni v projekte

Jim
Posledna dprava Miroslav Wolf
Platné od 10. decembra 2014
Poznamky

V projekte Jim sa nachadzalo mnoho warning hlaseni. Kod sme zanaly-
zovali pomocou eclipse pluginu UCD (Unnecessary code detector), ktory do
projektu pridal dalgie upozornenia (warningy). V ramci ulohy sme odstraiio-
vali najma pévodné warningy z eclipsu, ale aj niektoré z pluginu UCD. Na
tlohe pracovali traja ¢lenovia timu: Miroslav Wolf, Michal Sege¢ a Martin
Vrabec.

Postupne sme prechadzali vsetky balicky a do google dokumentu sme
znacili ktory clen timu ktory balicek prechiddza aby nedoslo ku koliziam.
Okrem toho sa neriesili warningy spojené s vector3 a vector3d, kedze tu ide
o zavaznejsi problém, ktory sa bude riesit zrejme v ramci inej tdlohy. Taktiez
sme nerie§ili ani niektoré warningy z UCD, ktoré sa tiez rieSia mimo tejto
tlohy.

Pri prechadzani warningov sme narazili najmé na nepouzité premenné, ¢i
nepouzité metoddy, ktoré boli v pripade Ze nemali hlbsi zmysel vymazané. Ok-
rem toho sme niektorym metédam a premennym, tam kde to bolo potrebné,
zmenili pristup z public na private, pripadne opacne. Vacsina warningov sa
dala upravit automaticky, pomocou navrhnutych rieSeni eclipsu. Velka vic-
Sina warningov je tiez z projektov RoboCupLibrary a TestFramework. War-
ningy z tychto projektov sme neopravovali.

Celkovy pocet warningov (v ratane RoboCupLibrary, TestFramework a
warningov z UCD) pred vykonanim tejto alohy bolo 936. Po dokonéeni alohy
ich ostalo 582, z ktorych prevazné vicsina je zo spominanych projektov, ktoré
sa neprechadzali a z UCD detectora.
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14 Implementacia Zero moment point

Posledné tprava Metod Rybar
Platné od 10. decembra 2014
Poznamky

Cielom tejto ulohy bolo implementovat metédu Zero moment point z
prace Hudec [6] spominanej v kapitole [4.3] Rovnako sa pri tabilizacii vyuzi-
vaju perceptory odporu na nohe, ktoré sa predtym v hracovi Jim nevyuzivali

Hlavna funkcia pre vypocet Zero moment point sa zakomponovala do
triedy AgentModel a ide o triedu private void updateZeroMomentPoint(). V
IKjsapoéﬁabod,VkUnonlbyIHMJHéébyﬁyabﬂny.Daﬁkepﬁdanénkmédy
do AgentModel boli private void updateCenterOfMass(), private void upda-
teBodyPartsPositions2(), private void updateFeetForce(ParsedData data) a
public boolean isOnGround(), ktora nahradila povodna funkciu kontrolujicu
¢i je hra¢ na zemi, kedze pri Zero moment point sposobuje, Ze hrac¢ nie je v
kazdej faze stabilny, ale napriek tomu nemusi spadnut.

Tieto metody z triedy AgentModel slizia na obnovovanie informacii o
hracovi v kazdom cykle a teda sa daju informdcie nimi vypocitané vyuzivat
na stabilizaciu pohybov. Na otestovanie Zero moment point sa vytvoril novy
HighSkill WalkFastZMP, ktory je reimplementaciou triedy z Ruby, ktord vy-
tvoril Hudec vo svojej diplomovej préaci. HighSkill sa musel vytvorit nanovo
v Jave a upravit, kedZe minuloro¢ny tim prerobil hrac¢a kompletne do Javy.

Rovnako bolo treba pridat z verzie hrac¢a z diplomovej prace Hudec [6] nie-
ktoré triedy, ktoré sa v nasej verzii hrac¢a nenachadzali. Ide o triedy Compu-
tedValues a ComputedValue, ktoré sluzia na uchovavanie vypocitanych hod-
not pre kiby.

Trieda BodyPart, respektivne jej hlavny enum BodyPart bola rozsirena
o hodnoty pre kiby z diplomovej prace od Hudeca. Zarovei v triede pribudli
metody

public static Vector3D relativePositionToRoot
(BodyPart bodyPart,
Map<Joint, Double> jointAngles, Vector3D position)

public static void computeRelativePositionsToCamera
(Map<Joint, Double> jointAngles,
Map<BodyPart, Vector3D> relPositions)
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public static void computeRelativePositionsToTorso
(Map<Joint, Double> jointAngles,
Map<BodyPart, Vector3D> relPositions)

public static Vector3D vectorFromTorsoToCameraCoordinates
(Vector3D vector, double hlAngle, double h2Angle)

V triede Vector3D pribudli metody public Vector3D normalize(), public
Vector3D rotateOver(Vector3D azis, double angleInRad) a public Vector3D
flatten(), ktoré sa vyuzivaju pri praci s vektormi v Zero moment point.

Hlavné triedy vyuzivané pri Zero moment point a hlavné metody sivisiace
s touto metodou st zobrazené na obrazku [11l

Vector3D

+ normalize() : Vector3D
+ rotateOver() : Vector3D
+ flatten() : Vector3D

AgentModel BodyPart
[WalkFastZMP | + UpdateZeroMomentPoint() + relativePositionToRoot() : Vector3D
——— + updateCenterOfMass() + computeRelativePositionsToCameral()
+ updateBodyPartsPositions2() + computeRelativePositionsToTorso()
+ updateFeetForce() + vectorFromTorsoToCameraCoordinates() : Vector3D

ComputedValues ComputedValue
———————— —|

Obr. 11: Diagram tried pre Zero moment point

Stabilizacia po testovani funguje, ale vyskytli sa problémy s vyberanim
HighSkillu, anotaciami a plynulym prechadzanim medzi fizami, ktoré zrejme
nastali kvoli zmenam uskuto¢nenym po prechode z Ruby na Javu. Stabili-
zacia sa preto moze v pohyboch vyuzivat, ale treba upravit HighSkill Walk-
FastZMP tak, aby dokazal spravne pracovat s nasou verziou hraca.
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15 Zamena triedy Vector3 za Vector3D

Posledné tprava Juraj Simek
Platné od 28. februar 2015
Poznamky

V projekte Jim, ale hlavne v projekte TestFramework sa vyskytuje vel'ké
mnozstvo pouziti metodd triedy Vector3. Trieda reprezentuje vektory v troj-
rozmernom priestore, no je prostrednictvom anotacie jazyka Java oznacené
ako deprecated, ¢o vedie ku zbytoénym varovaniam v projekte. Jej funkciona-
litu tispesne prevzala a vhodne doplnila trieda Vector3D, ktora je pouzivani
najméi v projekte Jim. Obe triedy st umiestnené v projekte RoboCupLib-
rary. Z tychto dovodov je preto vhodné prepisat vSetky projekty robotického
hraca tak, aby sa pouzivala uz len novsia verzia — trieda Vecotr3D.

15.1 Analyza

Tato kapitola analyzuje podstatné rozdiely medzi triedami Vector3 a Vec-
tor3D.

15.1.1 Trieda Vector3.java

Trieda reprezentuje vektor pomocou kartezianskej siradnicovej sistavy.
Trieda poskytuje tri konstruktory:

o Prizdny konstruktor Vector3() — vytvori nulovy vektor

e Kopirovaci konstruktor Vector3(Vector3 from) — vytvori novy vektor
ako kopiu vektora v parametri

o Konstruktor Vector8(double z, double y, double z) — vytvori novy vektor
so zadanymi siradnicami

Trieda obsahuje gettery a settery pre stradnice v tvare getX() a setX(double
z). Tieto metdédy menia ¢lenské premenné triedy. Dalsie metody, ktoré po-
skytuje trieda Vector3 st metody subtract(Vectord b) a addition(Vector3 b),
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ktoré vykonévaju vektorovy rozdiel a sicet, vracaji vSak novy objekt, ne-
menia vlastnosti volajiceho objektu. Metoda division(double z) deli surad-
nice vektora danym ¢islom, metoda getXYDistanceFrom(Vector3 from) vra-
cia vzdialenost volajiceho vektora od vektora v argumente. Pomocou metody
asPoint3D() mozno vratit siradnice vektora ako objekt triedy Point3D. Na
zaver, metoda toString() vracia vektor ako retazec pre ucely vypisu.

15.1.2 Trieda Vector3D.java

Trieda reprezentuje vektor pomocou kartezianskych siradnic, aj pomocou
polarnych stradnic. Trieda obsahuje statické premennt ZERO VECTOR,
ktora reprezentuje nulovy vektor. Trieda je navrhnutd podla vzoru immu-
table class a neméa Ziadne konStruktory. Jediny konstruktor je uvedeny ako
privatny, nové objekty mozno vytvarat len nasledovnymi statickymi meto-
dami:

o fromVector3(Vectors v) — konverzna metoda z Vector3 na Vector3D

e cartesian(Vector2, double z) — vytvori trojrozmerny vektor z dvojroz-
merného vektora doplneného o tretiu stradnicu

o cartesian(double z, double y, double z) — vytvori vektor podla karte-
zidnskych saradnic

e spherical(double r, double phi, double theta) — vytvori vektor podla
poléarnych stradnic

Gettery a settery st uvedené pre polarne aj kartezianske siradnice a vzdy
vracaji novy objekt, nemenia vlastnosti volajiceho objektu. Metody addX(),
addY() a addZ() pridavaju dizku k danej kartezianskej sturadnici. Metody
add(Vector8D) a subtract(Vector3D) realizuju s¢itanie vektorov a vracaju
novy objekt. Metody multiply(Number) a divide(Number) vykonavaji néaso-
benie stiradnic vektora. Metoda negate() oto¢i vektor, toUnitVector() vracia
jednotkovy vektor a rotateOverX(), rotateOverY(), rotateOverZ() vykoné-
vaji rotacie o zadany uhol. Metody crossProduct() a dotProduct() vykoné-
vaju vektorovy a skalarny sucin vektorov. Trieda taktiez obsahuje metody
asPoint3D(), getXYDistanceFrom(), toString(), hashCode() a equals() pre
porovnanie dvoch vektorov.
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15.1.3 Porovnanie

Z hladiska vymeny triedy Vector3 za triedu Vector3D nas zaujima v ¢om
sa li8i trieda Vector3D od triedy Vector3. To uvidza nasledovné tabulka.

] Vlastnost ‘ Vector3 ‘ Vector3D ‘
kopirovaci konsStruk- | mé nie je potrebny, trieda
tor je immutable
verejny konstruktor mé nema
prazdny konsStruktor | ma nema
statické metédy pre | nema mé, nahrazdaji kon-
vytvorenie vektorov struktory
kartezidnska reprezen- | ma ma

tacia

settery a gettery

mé, menia vlastnost

mé, nemenia vlastnost

objektu objektu
od¢itanie vektorov subtract() subtract()
s¢itanie vektorov addition() add()
delenie stradnic ¢is- | division() division()
lom
getXYDistanceFrom() | ma Ma
asPoint3D() ma ma
toString() ma mé

15.2 Navrh

Postupne sa prejda baliky projektov Jim a TestFramework a zamenia sa
useky zdrojového kddu s Vector3 na kod s pouzitim Vector3D. Treba si davat
vSak pozor na to, ze tam, kde sa vektor vytvaral konstruktorom sa bude te-
raz vytvarat pomocou statickej metoédy. Tam, kde sa scitavali vektory, treba
zamenit metodu addition() za metodu add(), nakol'ko obe vracajiu novy ob-
jekt, spravaju sa rovnako a dalSie uipravy nie su nutné. Pozor si v8ak bude
treba davat pri setteroch, kde settery triedy Vector3 menili vlastnosti da-
ného objektu, ale settery triedy Vector3D vracaji novy objekt. Treba preto
vrateny objekt vhodne priradit. Pouzitie ostatnych metod je pre obe triedy
rovnaké, nadbyto¢né metody triedy Vector3D nesposobia problém, nakolko
sa v pripade Vector3 nepouzivaji. Nakoniec bude mozné odstranit konverznu
metodu from Vector3() z triedy Vector3D. Trieda Vector3D taktieZ nie je oko-
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mentovani a preto v rdmci prepracovania bude aj vhodne zdokumentované
dokumentac¢nymi komentarmi.

15.3 Implementacia

V projekte Jim a v testovacom frameworku v projekte TestFramework sa
nachadzalo priblizne 300 pouziti triedy Vector3. VSetky pouzitia boli tispesne
nahradené za Vector3D a trieda Vector3d bola odstranena z projektu. Z triedy
Vector3D bola na zaver odstranena konverzna metoda z triedy Vector3.

15.4 Testovanie

Kazdé pouzitie setterov triedy Vector3D bolo starostlivo skontrolované a
boli spustené testy, ktoré nehlasili ziadne nové chyby. Robot sa po supsteni
spraval rovnako ako pred tpravou a testovaci framework fungoval rovnako
ako pred zmenou.
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16 Pridavanie hracov do testovacieho frameworku

Posledné tprava Juraj Simek
Platné od 8. marec 2015
Poznamky

Nakolko pridavanie hrac¢a do testovacieho frameworku nefunguje, rozhodli
sme sa zanalyzovat pri¢inu tohto problému a odstranit ho. Cielom je teda
umoznit testovaciemu frameworku pridavat hracov v ramci dvoch réznych
timov. Hraci pridany pomocou testovacieho frameworku tak buda moct mat
presmerovany vystup priamo do testovacieho frameworku a tak bude mozné
kontrolovat ¢innost kazdého hraca.

16.1 Analyza

Hraci sa pridavaju v testovacom frameworku pomocou karty Manage
agents. V Casti Add new agent sa vyberie nazov timu a kliknutim na tla-
¢idlo Add by sa mal pridat novy hra¢. Kliknutim na tlac¢idlo vsak nedojde k
pridaniu ziadneho hraca a toto tlac¢idlo sa zablokuje a dalej nie je pouZiteIné.
Tlacidlo sa stane neaktivne a jeho nazov sa zmeni na wazt... . Do testovacieho
frameworku mozno ale pridavat hracov tak, ze sa spusti framework a potom
sa samostatne spusti aj hra¢. Takto vytvoreny hrac¢ ale nemé presmerovany
vystup na testovaci framework.

Pomocou debuggera z prostredia Eclipse IDE sme zistili, Zze po kliknuti
na tlac¢idlo Add, ktoré je definované v ramci triedy MainFrame balika testfra-
mework.ui, sa vyvola metoda btnAddAgentClicked(). V nej sa nastavi bloko-
vanie prislusného tlacidla az do chvile, ked sa podari frameworku nadviazat
spojenie s o¢akavanym agentom. Agent je identifikovany pomocou ¢isla jeho
dresu a nazvy timu, ocakavany agent je agent, ktorého cislo a nazov timu sa
zhoduju s ¢islom a nazvom timu agenta, ktorého pridanie sme si vyziadali.
Za tcelom odblokovania tlac¢idla trieda implementuje rozhranie IAgentMa-
nagerListener, z ktorého implementuje metodu agentAdded(). Ked sa podari
nadviazat spojenie s novo pridanym agentom, agent bude komunikovat s fra-
meworkom pomocou sprav, ktoré spravuje trieda AgentMonitorMessage. Za
tymto ucelom trieda AgentManager implementuje metodu receivedMessage()
predpisant rozhranim IAgentMonitorMessage, ktora spracovava 3 typy sprav.
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Ide o spravy TYPE DESTROY, ktoré st posielané, ked sa ukoncuje beh da-
ného agenta, TYPE WORLD MODEL, ktoré predstavuji spravy spojené
s modelom samotného agenta a o spravy typu TYPE INIT, ktoré sa posie-
lajua pri spusteni agenta. Prave zachytenie spravy TYPE INIT ma vyzname
pre identifikdciu toho, ¢i je agent vytvoreny a ¢i sa s nim podarilo nadvia-
zat spojenie. Metoda receivedMessage() preto po obdrzani tohto typu spravy
notifikuje GUI prostrednictvom metody agentAdded() o tom, ze agent bol
pridany a tlacidlo na pridavanie novych agentov moze byt uvolnené. Metoda
agentAdded() sa potom postard o samotné uvolnenie tlacidla Add. Pri¢ina
toho, preco sa tlac¢idlo Add neodblokuje je v tom, Ze proces Zelaného agenta
nie je spusteny a preto sa nikdy nezavola metoda agentAdded().

Metoda btnAddAgentClicked() vyvola pridavanie hrac¢a volanim metody
AgentManager.getManager().getAgent(). Trieda AgentManager sa staréa o pri-
davanie hraca a komunikaciu s nim a je implementované ako singleton. Me-
toda getAgent() vracia uz pridaného hraca, alebo, ak je jej posledny parame-
ter (blocking) nastaveny na true a v pripade, Ze parametre uniform a team
nepredstavuju ¢islo a tim ziadneho pridaného hraca, prida nového hraca vo-
lanim metody startAgent().

Metoda startAgent() nacita prislusny prikaz pre spustenie agenta z triedy
C, ktora zdruzuje vSetky podstatné nastavenia pre testovaci framework. Pri
blizSom pohlade sme zistili, Ze prikaz, ktory je uvedeny v prislusnom konfi-
gura¢nom stbore (src/sk/fiit /testframework /init/default. properties), nefun-
guje. Bude preto potrebné ho upravit tak, aby sa stal funkénym a spustil
agenta. Metoda k tomuto prikazu néasledne pripoji informécie o agentovom
time, ¢isle a komunikacii pomocou TFTP servera. Nasledne metéda dany
prikaz spusti a spusti vldkno na ¢itanie vystupu pridaného agenta.

16.2 RieSenie

Prvym problémom, ktory bolo potrebné vyriesit bolo upravit prikaz na
pridavanie nového hraca. Prikaz sa vykona v metode startAgent() triedy
AgentManager prostrednictvom triedy ProcessBuilder. Trieda C, ktora zdru-
7uje nastavenia testovacieho frameworku nacitava defaultné nastavenia zo
stuboru default.properties, ak v hlavnom adreséri projektu testovacieho frame-
worku nie je pritomny subor configuration.properties. Radsej ako upravovat
defaultné nastavenia sme sa rozhodli tento sibor vytvorit a upraveny prikaz
zmenit v nom. Prikaz upravuje polozka robocup.command.player. Pévodne
mal nasledovny tvar:
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java

-classpath ../RoboCuplLibrary/bin;bin;
lib/aspectjrt. jar;1lib/bsf. jar;
1ib/jruby-complete-1.4.0. jar;
lib/commons -logging-1.1. jar;
lib/commons -net-2.2. jar

sk.fiit.jim.init.Main
Po niekolkych pokusoch sme prikaz upravili do funkéného tvaru:

java
-classpath "bin;../RoboCuplLibrary/bin;

../TestFramework/bin;

lib/reflections -0.9.9-RC1. jar;

lib/javassist-2.6. jar;

lib/google-collections -0.9. jar;

lib/commons -net-2.2. jar;

lib/mockito-all-1.8.5. jar;

lib/hamcrest-all-1.3.0RC1. jar;

lib/junit.jar;lib/commons-logging-1.1. jar;
1lib/jruby-complete-1.4.0. jar;lib/bsf. jar"
sk.fiit.jim.init.Main

Prikaz treba spustat z korenového adreséara projektu Jim. Prikaz sa tispesne
vykona a vyvola spustenie nového agenta. Triede ProcessBuilder je zmeneny
pracovny adresar pomocou metody directory() na adresar v polozke robo-
cup.player.dir konfiguracného siboru, ktord je nastavend na korenovy ad-
resar projektu Jim. Po jeho vlozeni do konfigura¢ného siboru testovacieho
frameworku vsak agent stale nebol pridavany. Zistili sme, ze v pripade povo-
lenia TFTP servera na strane agenta (parameter TFTP _ENABLED) agent
vyhodi vynimku a nespusti sa. RieSenie problému nebolo naro¢né a vyzado-
valo len vytvorenie hierarchie adresarov scripts/testframework v korefiovom
adresari projektu Jim. Po tychto upravach uz bol agent do testovacieho fra-
meworku tspesne pridany.

Pri uprave sme sa stretli s problémom, kedy agenti s inym nazvom timu
ako ANDROIDS neboli zaregistrovani do testovacieho frameworku. Po dlh-
Som patrani sa vSak ukézalo, 7e chyba bola na strane servera (rcssserver) a
po jeho restarte bolo mozné pridavat agentov s [ubovolnym nézvom timu.

V ramci uprav pridavania agentov do frameworku bola zrefaktorovana aj
celd trieda AgentManager a trieda IAgentManagerListener.
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16.3 Overenie riesSenia

Po upravach bol agent tispeSne pridany a zaregistrovany medzi beziacimi
agentmi v testovacom frameworku. Agent s frameworkom bez problémov ko-
munikoval.
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17 Refaktorovanie projektu RoboCupLibrary

Posledné dprava Juraj Simek
Platné od 12. marec 2015
Poznamky

Balik RoboCup library obsahuje mnohé triedy, ktoré do neho boli v mi-
nulosti presunuté v ramci vytvorenia spolo¢nej kniznice tried a metodd pre
vSetky projekty, ktorych acelom je vyvoj, udrzba a testovanie robotickych
hracov pre roboticky 3D futbal. Triedy vsak nie st zdokumentované a neboli
v nich dodrziavané jednotné pravidla pre pisanie zdrojového kédu. Preto je
potrebné zvysit ich prehladnost a vhodne ich zdokumentovat.

17.1 Analyza

Ako prvy krok, ktory sme vykonali, bolo spustenie pluginu Unnecessary
Code Detector na cely projekt. V niektorych pripadoch boli oznacené me-
tody, ktoré nie su nikde pouzivané. Analyza vSak ukézala, 7e ide o dolezité
metody, ktoré mozu byt niekedy pouzité a nie je vhodné ich z tried odstréanit.
Nakoniec, cielom tohto balika je poskytovat kniznicu metod a tried pre vyvoj
hraca, nie kazda metoda preto musi byt pouZzita.

UCD oznac¢il mnoho ¢lenskych premennych, ktoré mali viditeInost pac-
kage a bolo mozné ich zmenit na private. Budeme sa preto snazit o dodrzanie
objektového pristupu a zabezpecime patri¢né zapizdrenie v rdmci tried.

Niektoré nezrovnalosti sa tykali aj nazvov tried. Jednou z nich bolo po-
menovanie triedy Vector2, ktora reprezentovala dvojrozmerny bod. Premenu-
jeme ju preto podla vzoru jej obdoby pre trojrozmerny priestor, na Point2D.
Trieda neobsahuje Zziadnu metédu pre vypocet vzdialenosti medzi dvoma
bodmi. Tato metéda sa v ramci samotnej kniznice pouziva, no je imple-
mentovand na inych miestach, ako napriklad v triede MEC, ktor& pre dant
mnozinu bodov vypocita najmensiu kruznicu, ktoréd ich uzaviera. Tuto me-
tody preto presunieme do triedy Point2D.

Pri prehliadke zdrojového kdédu projektu Jim sme zistili, ze trieda MEC
je v hom taktiez implementovana (méa dokonca rovnaka formu ako v Robo-
CupLibrary), ale nepouziva sa. Jim pouziva verziu MEC z RoboCupLibrary.
Preto sme sa rozhodli, Ze tito triedu z projektu Jim odstranime.
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V baliku sk.fiit.robocup.library.review sa nachidza jedina trieda Reuvie-
wOk. Této trieda (anotacia) oznacuje usek zdrojového kodu, ktory bol po-
sudeny a zrevidovany nejakym ¢lenom timu a je bezchybny. Triedou st vSak
oznacené len 3 triedy a 3 anotacie. Nakol'ko sa trieda s rovnakym tcelom (Re-
viewed) vyskytuje aj v baliku sk.fiit.robocup.library.annotations, tuto triedu
odstranime.

Vsetky testy v RoboCupLibrary zbehni bez chyby, st vS§ak umiestnené
priamo pri zdrojovych kédoch testovanych tried. Pri refaktorovani ich preto
umiestnime do osobitného zdrojového prie¢inka s nazvom tests.

Trieda Vector3D uz bola zrefaktorovana v tlohe Zamena triedy Vector3
za Vector3D [I3l

17.2 Realizacia

Ako prvé sme presunuli testy do samostatného zdrojového siuboru. Testy
sme neskor aj zrefaktorovali tak, Ze sme ich spravne naformétovali a pridali
popis k jednotlivym triedam, ktoré ich realizuja. Nasledne sme pristapili k
refaktorovaniu samotnych tried projektu RoboCupLibrary. Vsetky ¢lenské
premenné, ktoré bolo mozné oznacit ako private sme takto oznadili. V nie-
ktorych triedach boli vytvorené aj prislusné gettery a settery.

Triedu Vector2 sme premenovali na Point2D a vlozili sme do nej metédu
pre vypocet vzdialenosti dvoch bodov, ktorti sme zase odstranili z triedy
MEC. Duplicitnt triedu MEC z projektu Jim sme vymazali. Vymazali sme
aj anotaciu ReviewOk z dovodov uvedenych v analyze.

V ramci refaktoringu, ktory sledoval vystup analyzy, boli zdokumentované
vSetky triedy a metody a zdrojovy kod bol spravne naforméatovany podla
metodiky pre pisanie zdrojového kodu.

17.3 Testovanie

Vsetky testy v projekte Jim a RoboCupLibrary po refaktorovani tispesne
zbehli. Preto usudzujeme, Ze pri refaktorovani nedoslo k ziadnej chybe na
funkénosti kodu.
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18 Grafické rozhranie pre kontrolu loggera

Posledné dprava Juraj Simek
Platné od 19. marec 2015
Poznamky

V priebehu rieSenia projektu sa najmi v stuvislosti s debugovanim tlohy
rieSiacej KPM ukéazalo, 7e je vhodné kontrolovat drovne logovania pocas behu
programu. To by malo byt mozné pomocou samostatného okna, kde bude
mozné nastavovat dané drovne logovania.

18.1 Analyza

Logger bol predstaveny v predchidzajicom texte Logger mozno zis-
kat pomocou prikazu JLog.getLogger(), pricom tento prikaz vracia standardny
logger Java API. Pomocou metody setLevel() mozno nastavit jednu z tirovni
Level. SEVERE a7z Level. FINEST. Logger pouzivany v projekte Jim bol roz-
Sireny o niektoré dodato¢né drovne logovania. Tieto Grovne si realizované
triedou LogType, pri¢com mozno do nej dodatoéne dopliat dalsie trovne pre
logovanie. Urovne typu LogType st logované dodato¢ne, bez ovplyvnenia
vzhladom na nastavenie setLevel(). Tieto urovne sa do loggera dodavaju po-
mocou metody JLog.addLogType() a odoberaji sa z neho pomocou metddy
JLog.removeLog Type().

Projekt Jim ma vo funkcii main() triedy Main inicializovany logger tak,
aby logoval v8etky Standardné aj dodato¢né trovne. KedZze pri debugovani
by bolo zbyto¢ne komplikované prepisovat zdrojovy kod, doplnime grafické
pouzivatelské rozhranie, ktoré umozni nastavovat arovne logovania za behu
programu.

18.2 Navrh

Do nastaveni pridame nova polozku, ktora umozni zapnut alebo vypnut
grafické rozhranie pre ovladanie trovni logovania. Bude preto potrebné vy-
konat zmenu v triede Settings, aby nacitavala tito nova polozku.

Samotné okno na ovlddanie trovni logovania bude rozdelené do dvoch
stipcov. V Tavom sa budi ovladaf standardné urovne logovania, v pravom sa
budi ovladat dodatocné tdrovne. Jeho navrh je mozné vidiet na obrazku
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Obr. 12: Navrh okna na kontrolovanie irovni ovladania

Okno bude realizované triedou JLogWindow s pouzitim kniznice Swing,
trieda teda bude dedit od triedy JFrame. Radio buttony bud slazit na ovla-
danie zakladnych trovni logovania a budu spravované triedou RadioListener,
ktora bude vykonéavat prislu$né nastavenia loggera podla toho, ktory radio
button je zaskrtnuty. Nastavenie prostrednictvom radio buttonov sa vykona
pouzitim metody setLevel() opisanej v analyze. Samotné check boxy riadiace
dodato¢né trovne logovania budu reprezentované triedou LevelCheckBoz, v
ramci ktorej sa budu prostrednictvom vnorenej triedy CheckBozListener vy-
konavat aj jednotlivé nastavenia v zavislosti od toho, ktory check box je
zaskrtnuty. Kazdy check box bude sparovany s jednou dodato¢nou troviiou
logovania a v pripade, ze bol zaskrtnuty, tato Grovei sa prida do logov po-
mocou metody addLogType(), v pripade odskrtnutia sa odoberie volanim
metody removeLogType(). Dodato¢né trovne logovania budu ziskané pomo-
cou reflexie vykonanej nad triedou LogType. Diagram tried na obrazku
zachytava detaily na dostato¢nej tirovni podrobnosti.

Inicializacna tiroven logovania pri vyvolani kontrolného okna bude nasta-
vené na logovanie irovne SEVERE bez logovania dodato¢nych trovni.
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JLog

- logger: Logger

+ setup(boolean console, boolean htmi): void
+ getlogger() Logger

+ addLogType(LogType l}: void

+ removeLogType(LogType I): void

+ addAllLogTypes()

+ remvoeAllLogTypes()

"
«ugen
|
| i
JLogWindow
‘ - contentPane : JPanel > LevelCheckBox
+JLogWindow() + LevelCheckBox(LogType )

ActionListener

\ #~ + actionPerformed (ActionEvent e): void

Ny RadioListener ’
“Y+ RadioListener(Level |)

Obr. 13: Diagram tried pre okno na ovladanie trovni logovania

18.3 Implementacia

Pouzivatelské rozhranie pre podporu kontroly logovania bolo implemen-
tované v zmysle opisanom v navrhu. Do nastaveni bolo pridané pole LOG-
GER_CONTROL_WINDOW, ktoré mozno nastavit na hodnotu true alebo
false v zavislosti od toho, ¢i si prajeme, aby sa zobrazilo okno na kontrolu
logovania. Vysledné okno je na obrazku
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Obr. 14: Finalne okno na ovladanie trovni logovania

18.4 Testovanie

Okno sa sprava podla ocakavani, pri vybere danej trovne logovania sa
loguje len dané troven. Zmeny mozno vykonéavat za behu agenta. Vsetky
testy presli bez najdenych chyb.
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19 Ukladanie nastaveni GUI loggera

Posledna tprava || Juraj Simek
Platné od 4. april 2015
Poznamky

Skiisenosti s novym grafickym pouzivatelskym rozhranim loggera pred-
stavenym v [I8 ukéazali, 7Ze by bolo vhodné, keby toto GUI ukladalo poslednu
svoju konfiguraciu, aby nebolo potrebné pri kazdom jeho spusteni vyklikavat
jednotlivé drovne logovania, ktoré chceme logovat. Tuto funkcionalitu sme
preto do GUI doplnili.

19.1 Analyza a navrh

O GUI pre logger sa stard trieda JLogWindow. V tejto triede preto im-
plementujeme zmeny, ktoré umoznia ukladat najnovsiu konfiguraciu GUI a
nacitavat takto naposledy ulozend konfiguraciu. Do Gvahy pripadaju viaceré
moznosti, od obyc¢ajného textového siboru, serializdicie, XML siuboru, ¢i pro-
perties suboru. Aj ked by sa serializdcia mohla javit ako vhodné rieSenie,
ukazalo sa, Ze je s nou spojenych mnozstvo problémov hlavne kvoli pre-
menlivému poc¢tu dodato¢nych logovacich trovni. Prave stubory properties sa
ukazuju ako najlepSia volba, nakol'ko s nimi Java vie prirodzene pracovat,
preto sme sa ich rozhodli pouzit.

Do prislugného properties siboru buda ukladané dvojice NAZOV _UROV-
NE={ true | false }. Ak bude pri nazve arovne uvedena hodnota true, zna-
mené to, ze v GUI bude zaskrtnuta odpovedajtca polozka. To plati pre zé-
kladné aj dodato¢né trovne logovania. Ak by medzi ¢asom pribudla doda-
to¢né troven logovania, bude chapana ako nezaskrtnuta a pri dalSom uloZeni
konfiguracie bude do properties siboru vlozena. Takisto, ak by nejaka droven
odbudla, nebude jej nastavenie z properties nacitané.

Pre kazdé zagkrtavacie pole sme sa preto rozhodli pridat novy ActionLis-
tener, ktory tuto funkcionalitu zabezpeci. Ukladanie nastaveni GUI loggera
bude vykonavané len vtedy, ak v sibore settings.properties bude nastavena
hodnota pre ukladanie konfiguracie GUI loggera na true.

97



19.2 Implementicia a testovanie

V settings.properties sme vytvorili polozku LOGGER _SAVE CONFIGU-
RATION, ktoré hovori o tom, ¢ sa bude nacitavat a ukladat konfiguracia GUI
loggera. Do triedy Settings sme pridali nacitanie tejto polozky z nastaveni.

V triede JLogWindow doslo k rozsiahlym zmenam. VSetky radiobuttony
pre zékladné tirovne logovania boli vytiahnuté z konStruktora a vlozené do
triedy ako stikromné ¢lenské premenné. Vytvorili sme stubor logger gui  con-
fig.properties, ktory bude uchovavat informacie o tom, ktoré polozky sa vy-
braté. Pri inicializacii okna sa z neho nacitaju posledné nastavenia. Ako v
pripade zékladnych trovni, tak aj v pripade doplnkovych trovni sa k na-
staveniam toho, ¢i maji byt dané zaskrtavacie polia zaSkrtnuté pristupuje
pomocou ich nazvov. V triede JLogWindows sme dalej vytvorili metoédu sa-
veConfiguration(), ktord do logger gui config.properties uklada aktuélne
hodnoty jednotlivych zaskrtavacich tlacidiel. Kvoli pristupu k dodato¢nym
urovniam logovania sme upravili kod tak, ze st im odpovedajtuce checkboxy
st pridavané do zoznamu typu LevelCheckBoz. Zoznam sa potom prejde po-
mocou foreach cyklu. Na zaver sme pridali vnitorni triedu SaveConfigu-
rationListener dediacu od ActionListener, ktord vykona uloZzenie aktualnej
konfiguracie pomocou saveConfiguration() vzdy, ked dojde k nejakej zmene
v GUL

Implementaciu sme tspesne otestovali a videli, Ze nastavenia GUI sa me-
dzi behmi programu zachovavaji. Implementécia neovplyvnila vysledky exis-
tujticich testov.
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20 Priprava taktik pre RoboCup turnaj

Posledna tprava || Juraj Simek
Platné od 7. april 2015
Poznamky

V tejto kapitole sme sa venovali analyze fakultného RoboCup turnaja.
Po uvodnej analyze jednotlivych sutaznych disciplin sme upravovali uz exis-
tujtice turnajové taktiky tak, aby zodpovedali pravidlam. Tie taktiky, ktoré
neexistovali sme vhodne doplnili.

20.1 Analyza pohybov pre RoboCup turnaj na FIIT

Posledna tprava || Juraj Simek
Platné od 7. april 2015
Poznamky

V RoboCup turnaji organizovanom na FIIT sa hodnotia nasledovné dis-
cipliny:

e Zakladné pohyby

— Vstavanie z brucha
— Vstavanie z chrbta
— Chodza (stabilita)
— Chodza (rychlost)
— Kopanie do lopty (vzdialenost)
— Kopanie do lopty (presnost)
— Otocenie hraca
e Pohyb po ihrisku

— Kop na branu s orientaciou
— Kop na uréeny bod na presnost

— Obchédzanie prekazok
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Vol'né jazda

Vseobecné pravidla turnaja st nasledovné:

Bude pouzity server s modelom NAO

Zatne sa v hracom rezime BeforeKickOff hrac je povinny teleportovat
(alebo inak dopravit) sa na pociatoéni poziciu definovant pri danej
discipline. Hrac je povinny zaujat prislusna poc¢iato¢nu polohu a potom
sa prestat hybat.

Hrac¢ dostane pokyn na zaciatok pohybu zmenou hracieho rezimu na
PlayOn. Cas zmeny hracieho rezimu na PlayOn je zarovei okamihom
zaCiatku merania casu. Jedinou vynimkou si discipliny kopania, kedy
sa pokyn na zaciatok pohybu da hracim rezimom KickOff Left.

V pripade, Ze hra¢ spadne, nebude sa vediet postavit a server ho z toho
dovodu automaticky presunie na okraj ihriska, bude hra¢ hodnoteny
ako keby ostal lezat na mieste az do skoncenia ¢asového limitu ur¢eného
na dan disciplinu.

Organizatori si vyhradzuja pravo na doplnenie pravidiel, ak bude nie-
ktory z hracov imyselne vyuzivat netiplné alebo nepresné zadefinovanie
pravidiel, pri ¢om porusi zakladna myslienku danej discipliny (napri-
klad "kopanie” rukou a podobne).

Pocas celej sutaze platia pravidla $portového, ¢estného a slusného spra-
vania.

Vitazi tim, ktory ziskal najlepSie umiestnenie vo vSetkych disciplinach.
Umiestnenie v kazdej discipline sa hodnoti bodmi, za 1. miesto 3 body, za 2.
miesto 2 body, za 3. miesto 1 bod. Vysledné poradie sa urci na zaklade sictu
bodov za vSetky discipliny.

Dalej uvadzame opis jednotlivych disciplin a to, ako ich implementuje pro-
jekt Jim. Jednotlivé taktiky pre turnaj sa nachadzaju v baliku sk. fist. jim. deci-
sion.tactic.tournament.

20.1.1 Vstavanie z brucha

Hra¢ zac¢ina na pozicii (—3,0), pri¢om lezi na bruchu, klby mé nastavené
v polohe, ako pri prihléseni na server, ale ruky musi mat pripazené. Meria sa
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¢as, za ktory robot vstane zo zeme, spravi sa 5 pokusov, za kazdy netdspesny
pokus sa pripocita 20s. Meranie sa zastavi po 20s alebo sekundu po tom, ako
sa robot dostane do vzpriamenej polohy (dotyka sa zeme len chodidlami a
tazisko ma aspon 38cm nad zemou) a prestane sa viditelne hybat.

Tato disciplina je implementovana taktikou GetUpFromStomach. Je v
nej nastavend nespravna pozicia na hodnotu (—5,1), opis discipliny vyza-
duje umiestnenie robota na poziciu (—3,0), ¢o bude potrebné opravit. Agent
navySe pada a neustale vstava aj v rezime BeforeKickOff.

20.1.2 Vstavanie z chrbta

Tato disciplina méa rovnaké poziadavky a vyhodnocuje sa rovnako ako
disciplina Vstavanie z brucha s rozdielom, 7Ze agent na zaciatku musi lezat
na chrbte. Disciplinu realizuje taktika GetUpFromBacks. Agent v nej zacina
na spravnej pozicii, ale rovnako, ako v pripade GetUpFromStomach neustale
pada a vstava aj v rezime BeforeKickOff.

20.1.3 Chodza (stabilita)

Pociato¢na pozicia agenta je (—5, 1), pri¢om hra¢ stoji na nohéch a vsetky
kiby ma v polohe v akej boli po prihlaseni na server. V ramci discipliny sa
meria ¢as, za ktory sa robot dostane na druht polovicu ihriska. Z 2 poku-
sov sa zapoCita ten rychlejsi. Meranie ¢asu sa zastavi vtedy, ked sa fazisko
robota dostane na vzdialenejSiu poziciu ihriska oproti pozicii, kde s chodzou
zacal. Za kazdy dotyk hracej plochy inou ¢astou robota ako je chodidlo sa
k vyslednému ¢asu pripo¢ita 10 trestnych sekind (viacero dotykov behom 1
sekundy sa pocita ako 1 dotyk). Ak robot nepride do ciela za 180 sekind, vy-
pocita sa vysledny ¢as linedrnou aproximéciou podla prejdenej vzdialenosti
(so zaratanim trestnych sektind).

Chodza je realizovana taktikou Stability WalkTactic, pricom je pouzité
chodza WALK MEDIUM. Agent zacina na pravidlami definovanej pozicii
(—5,1) a pomocou chodze WALK MEDIUM kra¢a na poziciu (6,1), teda
na vzdialenejSiu poziciu vzdialenejsej polovice ihriska. Chodzu bude mozné
zrychlit pouzitim chodze definovanej pomocou ZMP.

20.1.4 Chodza (rychlost)

Pravidla pre tuto disciplinu st rovnaké ako v pripade hodnotenia stability
chodze, ale s rozdielom, ze za dotyky hraca hracej plochy inou ¢astou robota,
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ako st chodidlé sa trestné sekundy nepripocitavaji.

Rychla chodza je realizovand pomocou taktiky Fast WalkTactic. Agent za-
¢ina na pravidlami definovanej pozicii. Potom sa spusti chddza, pri¢com na po-
ziciu (1, 1) krac¢a pomocou chodze WALK FAST, na poziciu (1.25,1) pomo-
cou WALK MEDIUM na na poziciu (6,1) opat pomocou chodze WALK -
FAST. Celkova chodza je vSak nestabilna a javi sa v dosledku ¢astych padov
robota este pomal§ia ako chddza v taktike Stability WalkTactic. Prec¢o autori
taktiky zvolili postupnost tychto chodzi nie je zrejmé. Ked nastavime agenta
tak, aby do ciela (6,1) kracal iba pomocou chodze WALK FAST, je jeho
chodza ovela stabilnejsia a do ciela sa dostane rychlejsie s men$im poc¢tom
padov (priemerne v rozmedzi 0 — 3 pady). Zakomponovanim ZMP oc¢akavame
zefektivnenie rychlej chodze v turnajovej taktike.

20.1.5 Kopanie do lopty (vzdialenost)

Pociato¢na pozicia hrac¢a v tejto discipline je Tubovolna, no hra¢ musi
stat na nohach. Meria sa vzdialenost, do akej sa lopta po kopnuti dostane.
Vykonava sa 5 pokusov, z nich sa potom vyberie najlepsi. Ak hra¢ pocas
kopnutia spadne, do ivahy sa berie len poloviéna vzdialenost.

O tuto disciplinu sa stara taktika KickDistance. Hra¢ za¢ina na pozicii
(—0.3,0), pricom lopta je na pozicii (0,0). Hra¢ do lopty kopne pouzitim
lowskillu kick faster left, ktory sa vold pomocou triedy DefaultHighSkill.
Testovanie vSak odhalilo, Ze taktika nefunguje a hrac¢ sa do lopty ani nepokiisi
kopniit. Volany lowskill je vSak spusteny, no hra¢ aj tak nevykonava ziadny
pohyb. Taktiku bude potrebné vytvorit nanovo. Taktiku KickDistance je
mozné nahradit aj taktikou KickOnXY.

20.1.6 Kopanie do lopty (presnost)

Pociatofna pozicia agenta je (X,0), prvi saradnicu si moze zvolit tim,
hrac¢ sa ale nesmie dotykat lopty. Hra¢ stoji na nohach a je otoceny ¢elom k
stredu stiperovej brany. V tejto discipline sa meria odchylka smeru kopnutia
od smeru k niektorému z rohov ihriska, pri¢om roh si vyberie hra¢ (F1R, F2R,
F1L, F2L). Celkovo sa vykona 5 pokusov, zapoditava sa pokus s najmensou
odchylkou smeru lopty od smeru k niektorému z rohov ihriska. Ak hra¢ pocas
kopnutia spadne (tzn. dotkne sa ihriska inou ¢astou tela ako chodidlami),
vynasobi sa vysledny uhol dvomi. Ak lopta po kopnuti neprejde minimalne
1,5 metra, pokus sa povazuje za neplatny.
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Pre tuto disciplinu neexistuje osobitna taktika. Mozno vsak vyuzit tak-
tiku KickOnXY, ktora opisujeme nizsie. MoZnostou je vsak aj implementacia
novej osobitnej taktiky.

20.1.7 Otacdanie hraca

Pociato¢na pozicia hraca je (—3,0), hra¢ stoji na nohach a je otoceny
¢elom k stiperovej brane. Meria sa ¢as, za ktory sa hrac otoc¢i o 180 stupnov s
toleranciou 5 stupniov. Hra¢ mé na otocenie 2 pokusy, zapocitava sa rychlejsi.
Meranie ¢asu sa zastavi vo chvili, ked hra¢ dosiahne predpisané otocCenie a
je pri tom vo vzpriamenej polohe.

Pre tto disciplinu nie je implementovana Ziadna taktika. Taktiku sa preto
pokusime implementovat sami.

20.1.8 Kop na branu s orientaciou

Hra¢ za¢ina na pozicii (—1,0), pricom lopta sa vyskytuje postupne na
troch réznych poziciach (pozicie uréia organizatori pred sitazou pre vsetky
timy rovnaké). Meria sa ¢as od zapnutia rezimu PlayOn po zmenu polohy
lopty. Hra¢ méa 3 pokusy s roznou polohou lopty, pocita sa priemer ¢asov. Hrac
musi zistit svoju poziciu, poziciu lopty, prist k nej bez toho, aby ju posunul a
kopnut smerom na stiperovu branu. Kop musi mat aspon 1,5 metra a nesmie
sa dochylit o viac ako +/- 20 stupnov od smeru na stred brany. Ak je pokus
z akéhokolvek dovodu neuspesny, pocita sa 120 sekidnd.

Tato disciplina je realizované taktikou KickOnGoal. Hrac¢ je pomocou nej
umiestneny na poziciu (—1,0), potom sa stredne rychlou chédzou (WALK -
MEDIUM) priblizi k lopte a kopne normalnou silou (KICK_NORMAL).
Spustenie hrac¢a vSak ukézalo, Ze hra¢ ma pomerne velké problémy so sta-
bilitou a so samotnym nasmerovanim na loptu. Robot navyse po prepnuti z
rezimu PlayOn spat do BeforeKickOff sa stale pokisa kopnut do lopty.

20.1.9 Kop na urceny bod na presnost

Pociatofna pozicia hraca je (—3, 1), pri¢om je oto¢eny smerom k superovej
brane. Pociato¢ni poziciu lopty uréia organizatori pre vSetky timy rovnako,
rovnako aj cielova poziciu lopty. Meria sa absolutna vzdialenost vyslednej
pozicie lopty od urcenej cielovej polohy. Z 5 pokusov sa berie priemer naj-
lepsich 3.

103



Tuato disciplinu realizuje taktika KickOnXY, ktora na zaciatku discipliny
umiestni hré¢a na pozadovani polohu v ramci ihriska. Taktika definuje vektor
TournamentPosition, ktory predstavuje ciefovii polohu lopty (kde chceme
kopat). Pohybom WALK MEDIUM agent pride k lopte a kopne ho kopom
KICK STRONG na poziciu uréent pomocou TournamentPosition. Robot
mé vSak rovnaké problémy so stabilitou a ndjdenim lopty ako v pripade
taktiky KickOnGoal. Problém je aj s pokra¢ovanim c¢innosti po opatovnom
prepnuti do rezimu BeforeKickOff.

20.1.10 Obchadzanie prekazZok

Pociatofna pozicia hraca je (—0.2,0). Na plochu sa umiestnia 4 superi,
ktorych poloha je urfena organizatormi na zaciatku siutaze pre vSetky timy
rovnako. Cielova pozicia hraca je (7.2,0). Meria sa Cas po zastavenie hraca
v cielovej pozicii. Hra¢ ma 4 pokusy, berie sa priemer najlepsich 2. Hrac
sa musi dostat z poc¢iato¢nej pozicie do finalnej pozicie. Stperovi hraci sa
nehybni a otoceni $§tandardne k branke testovaného hraca. Hra¢ musi prist
na cielovi poziciu s presnostou v absoliutnej hodnote 0,2. Za dotyk kazdého
siperovho hraca je penalizidcia 120 sekind. V pripade netispesného pokusu
sa berie hodnota 240 sekind. éasovy limit je 120 sekind. Sa dva pokusy pre
prva kombinaciu sipera a dva pre druhii. Vysledkom je priemer z lepsich
pokusov v prvom a druhom pripade.

Tuato disciplinu spravuje taktika AvoidEnemy. Hra¢ v8ak v nej nie je na-
staveny na pravidlami ur¢eni poziciu, ¢o treba opravit. Hra¢ sa nasledne
snazi vyhnat ostatnym hracom tak, zZe zisti ich y-ové osi a pamétéd si naj-
vzdialenejsiu z nich. Cez obsadené tizemie prejde chodzou WALK MEDIUM,
pricom sa snazi vyhybat hracom. Ked prejde za posledného stpera, kraca
znova chodzou WALK MEDIUM a7 po cielovy bod.

20.1.11 VoI'na jazda

Podiato¢na pozicia agenta je Tubovolna. Vyhodnocuje sa umelecky do-
jem, estetika pohybov, zabavnost predvedeného vykonu, narocnost technic-
kého riesenia. Robot mé& 2 mintty na to, aby na ihrisku niec¢o predviedol,
organizatori sitaze mozu tento ¢as v odovodnenych pripadoch predlzit. Je
mozné spustit naraz aj viacero robotov (treba ale pocitat so znizenym vyko-
nom servera). Hodnotenie sa uskuto¢ni na zaklade hlasovania sutaziacich a
divakov (pre sttaziacich plati pravidlo: 1 hlasovaci listok na tim).
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Tuato disciplinu nerealizuje ziadna z pritomnych taktik. Bude ju preto
potrebné doplnit.

20.2 Uprava a implementacia novych turnajovych tak-

tik
Posledna tprava Juraj Simek
Platné od 26. april 2015
Poznamky

V tejto casti sme sa venovali oprave chyb existujtcich turnajovych taktik
nadvizujic na analyzu turnajov pre RoboCup turnaj na FIIT. Tie turnajové
taktiky, ktoré este neboli implementované sme doplnili.

20.2.1 GetUpFromStomach

V tejto taktike bola nastavena nespravna pozicia na hodnotu (—5,1),
opis discipliny vyZaduje umiestnenie robota na poziciu (—3,0), preto sme
tito poziciu zmenili. Neustéile padanie a vstavanie agenta pocas rezimu Be-
foreKickOff bolo spésobené nespravnym pldnovanim a pridavanim lowskillu
fall_front a highskillu GetUp v metdde startTactic(), ktora je uvedend niz-
Sie. Na zaciatku tejto metody agent beamoval na dané suradnice ale okamzite
naplanoval spomenuté highskilly. Preto sme pridanie tychto highskillov od-
stranili a ponechali iba beamovanie a spadnutie agenta pomocou lowskillu
fall_front. Po tom ako agent spadne uZ nebeamuje, len ¢aka na rezim Pla-
yOn a nastavi nami pridani premennu nStartPotition na true. Neskor, v
momente, ked sa zmeni hraci rezim a isStartPosition je true, spusti sa me-
toda run, do ktorej sme premiestnili highskill vstavania a zavolali lowskill
nothing pouzitim triedy DefaultHighSkill. Lowskill nothing sme vytvorili na
zaklade lowskillu head_left 120, pricom sme ho upravili tak, aby agent hlavu
neotacal. Pridanie tohto lowskillu je potrebné na stabilizaciu agenta po jeho
postaveni. Po vykonani tychto highskillov sa nastavi inStartPosition na false,
¢o umozni opakovat vstavanie len zmenou rezimu na BeforeKickOff.

Listing 1: Povodna implementécia metody startTactic()

public void startTactic(List<String> currentSituations) {
if (EnvironmentModel.beamablePlayMode () == true) {
this.beamExec.BeamAgent (Vector3D.cartesian (START_X,
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START_Y, 0.1) );
HighSkillPlanner planner = HighSkillRunner.getPlanner ();
planner.addHighskillToQueue (

new DefaultHighSkill("fall_front")

)
planner.addHighskillToQueue (new GetUp());
return;

}

if (currentState == 1) {
this.run();

}

}

20.2.2 GetUpFromBacks

Pric¢ina neustileho vstavania a padania agenta je rovnaka ako v pripade
taktiky GetUpFromStomach. Preto sme taktiku GetUpFromBacks upravovali
rovnakym spdsobom ako taktiku GetUpFromStomach. Rozdiel je v tom, Ze
na zaciatku sa vola lowskill fall back, ktory sposobi pad agenta na chrbat.

20.2.3 KickDistance

Taktika KickDistance slizi na kopanie do lopty, pricom sa hodnoti vzdia-
lenost, ktora lopta prejde. V Taktike bol volany lowskill kick faster left,
ktory vsak nevykonaval ziadny pohyb. Taktika je preto nefunkéné. Taktiku
sme opravili tak, ze volame kopanie typu KICK STRONG priamo z triedy
KickHighSkill, ktorej objekt je sucastou triedy Tactic. Agent po tejto zmene
uspesne kopne do lopty.

20.2.4 Turnl80

Tato taktika bola vytvorend pre potreby hodnotenia discipliny otac¢ania.
Agent je umiestneny na zac¢iato¢ni poziciu a po zmene rezimu na PlayOn vy-
kona dve otocenia doprava pomocou highskillu DefaultHighSkill, ktory vol&
lowskill turn_ right 90. Potom sa agent stabilizuje lowskillom nothing. Prob-
lém je ale v tom, Ze niekedy sa agent otoc¢i viac ako o 180 stupnov, comu sme
sa venovali v dalSej préci.

Taktiku Turnl180 sme teda prerobili nasledovnym spésobom. Vytvorili
sme highskill TurnTo Vector, ktory zisti uhol hrac¢a (pomocou getRotationZ())
a o uhol vektora, ku ktorému sa ma otacat (pomocou getPhi()). Odéitanim
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tychto uhlov ziskame uhol, o ktory sa ma agent otoc¢it. Na zaklade toho, ¢i
je rozdiel kladny alebo zaporny a na zaklade toho, na ktorej strane agenta
je uhol otocenia mensi, sa rozhodne o tom, ¢i sa agent bude otacat doprava
alebo dolava. Potom sa na zéklade velkosti uhla oto¢enia rozhodne o tom,
ktory lowskill sa vyberie, agent sa moéze otacat o 90, 45, 20, 10 alebo 4.5
stupiia. Do taktiky sme pridali staticka konstantu TWO_ TURN_ ROUND,
ktora, ked je nastavend na true, oto¢i hrac¢a v zmysle popisanom v prvom
odstavci, ak je false, hrac¢ sa otoc¢i pouzitim TurnToVector ku vlastnej brane,
ktorej smer je zadany vektorom ourGoal. Highskill TurnToVector je opisany
v Casti Ked7e stabilizacia po kazdej elementérnej otacke trvala dost dlho
(1s), doplnili sme do TurnToVector trovne stabilizacie a vybrali sme aroven
s Casom stabilizovanie 0,6s.

20.2.5 StabilityWalkTactic

Agent kraca do ciela daného suradnicami (6, 1), ktory lezi na vzdialenejse;
¢asti naprotivnej strany ihriska pomocou chodze WALK _MEDIUM. Taktika
obsahuje premenni RUN ZMP, ktora, ked je aktivovana, robot krac¢a na-
miesto chodze WALK _MEDIUM pomocou chédze implementujicej pévodné
ZMP (bez otacania sa za ciefom) v triede WalkFastZMPOId. ZMP pritom
pouziva chodzu z lowskillu walk turbo. Testy vSak ukazali, Ze chodza po-
mocou ZMP je pomalSia, to je dovod, preco sme ponechali i moznost chodze
pomocou WALK MEDIUM.

20.2.6 FastWalkTactic

Agent kraca do ciela daného suradnicami (6, 1), ktory lezi na vzdialenejse;
Casti naprotivnej strany ihriska pomocou chédze WALK FAST. Taktika ob-
sahuje premenni RUN _ZMP, ktoré, ked je aktivované, robot kra¢a namiesto
chodze WALK FAST pomocou chddze implementujicej povodné ZMP (bez
otacania sa za ciefom) v triede WalkFastZMPOId. ZMP pritom pouziva cho-
dzu z lowskillu walk turbo. Testy vSak ukazali, Ze chdédza pomocou ZMP
je pomalsia, to je dovod, preco sme ponechali i moznost chdédze pomocou
WALK FAST. Chodza WALK FAST je zase ale menej stabilné.

20.2.7 KickAccuracy

Tato taktika implementuje disciplinu na kopanie na presnost. Obsahuje
premennt randomSelection, ktoré, ak je nastavena na true, umozni agentovi
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rozhodnut sa, ¢ bude kopat na roh FIR alebo roh F2R. Ak je randomSe-
lection nastavend na false, agent kope na roh, ktory je zadany premennou
preferredKick. Agent za¢ina na pozicii (—0.18,0), pricom néasledne pri vyko-
navani taktiky vykona pre kopanie na F1R nasledovnu postupnost krokov:

// step

planner.
planner.

// turn

planner.

// step

planner.
planner.

// step

planner.
planner.

right to avoid contact with ball and stabilize

addHighskillToQueue (new
addHighskillToQueue (new
to FI1R

addHighskillToQueue (new
left to get to position
addHighskillToQueue (new
addHighskillToQueue (new

DefaultHighSkill("step_right"));
DefaultHighSkill("stabilize_normal"));

TurnToVector (fir));

suttable for kicking
DefaultHighSkill("step_left_small"));
DefaultHighSkill("step_left_very_small"));

closer to ball and compensate unwanted shift

addHighskillToQueue (new
addHighskillToQueue (new

// correction turn to FIR

planner
// kick

planner.
planner.

.addHighskillToQueue (new
to ball with strong kick

addHighskillToQueue (new
addHighskillToQueue (new

DefaultHighSkill ("walk_slow"));
DefaultHighSkill("step_left_very_small"));

TurnToVector (fir));

DefaultHighSkill("kick_step_strong_right"));
DefaultHighSkill("stabilize_extra"));

Pre F2R je postupnost krokov vykonana symetricky. Ttto postupnost krokov
sme zvolili po roznych pokusoch s volbami roznych postupnosti highskillov.

20.2.8 KickOnGoal a KickOnXY

Tieto taktiky vyuzivaja highskilly Walk a Kick a oproti péovodnej verzii
neboli nijako vynimoc¢ne zmenené. Doglo len k ich refaktorovaniu.
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21 Analyza

chybnych JUnit testov

Posledna tprava

Peter Filipek

Platné od

12. april 2015

Poznamky

Pri refaktorovani kédu a nasadeni automatického testovania pomocou
Bamboo v predchadzajicom semestri sme objavili 2 chybné testy a 2 testy,
ktoré v urcitych situdciach si vyhodnotené negativne. Ulohou bolo zanaly-
zovat chyby v testoch a situécie, pri ktorych testy davaji negativy vysledok.
Nasledne podla vysledkov analyzy vyvodit zaver a reagovat zmenou v kode.
Na tulohe pracoval Peter Filipek.

21.0.1 Analyza

Tabu

'ka 4: Zoznam testov

Balik Trieda Nazov testu Problém
sk.fiit.jim.agent.models AgentModelTest | rotationInfer Error
sk.fiit.jim.agent.models AgentModelTest | positionCalculation Error
sk.fiit.robocup.library.math | KalmanTest reasonableNoiseCovariances | Failure
sk.fiit.robocup.library.math | KalmanTest testCorrections Failure

Oznacenie Error znamena,

¢ervenym symbolom.

7e pocas testu dojde k neocakavanej chybe a
test je preruSeny. V prostredi Eclipse si testy s takymto vysledkom oznacené

Oznacenie Failure znamena, Ze test prebehol bez chyby ale pri porovné-
vani (funkcie typu assert) sa o¢akavany a dosiahnuty vysledok nezhoduja. V
prostredi Eclipse st testy s takymto vysledkom oznac¢ené modrym symbolom.

Analyza testov s oznacenim Error: Oba testy st si podobné a nachadzaji
sa v projekte Jim v triede AgentModelTest . Situécia, ktoré je testom testo-
vana nie je nijak okomentovana a okrem zjavného, Ze sa jedna o testy rotécie
a vypoctu pozicie, nie si jasné presné parametre testovanej situacie.

Oba testy boli vytvorené timom Androids, pri hladani v ich dokumentéacii
sme nenasli presny popis testov, ktory by ndm pomohol pri rieseni problému.
Po stiahnuti a spusteni zdrojovych siborov odovzdanych na konci semestra
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timom Androids sa ukézalo, Ze testy boli odovzdané nefunkéné, pravdepo-
dobne neboli véas dokoncené pre iné povinnosti. Analyza pomocou néstroja
na degub ukézala, Ze chyba nastava v obidvoch testoch pri

e podmienke: if (b.name().equals(PLAY MODE.name()))
e funkcia: beamablePlayMode()

e trieda: EnvironmentModel.java

e balik: sk.fiit.jim.agent.models

e hlaska: <terminated, exit value: 0>

Analyza testov s oznaCenim Failure: Tieto testy sa nachadzaju eSte v
nerefaktorovanom projekte RoboCupLibrary v triede KalmanTest. Problém
s negativnym vyhodnotenim testov sa objavil pri automatickom testovani
pomocou Bamboo. Pri samostatnom spustani testov sa negativny vysledok
neobjavil. Pri automatickom testovani sa negativny vysledok objavuje spo-
radicky a pri oboch testoch nezavisle niekedy vyjde negativne jeden, niekedy
druhy, niekedy oba.

21.0.2 Realizacia

Testy s oznacenim Error boli z kodu odstranené.

Testy s oznacenim Failure boli v kdde ponechané.

Vznikol tento dokument, aby informoval o stave tychto problémovych
testov v projekte.

21.0.3 Zaver

Vzhladom na nejasnt testovanu situaciu a dlhodobu nefunkénost testov
bolo rozhodnuté, ze testy z triedy AgentModelTest s oznacenim Error buda
z kodu odstranené. Ich oprava by bola ¢asovo prili§ naro¢nd a vzhladom na
nejasnost testovanej situacie tvorba nového testu nie je mozna. Testy z triedy
KalmanTest s ozna¢enim Failure boli v projekte ponechané vzhladom na ich
funk¢nost pri samostatnom spusteni. Ndhodny vyskyt negativneho vysledku
pri automatickom testovani je pravdepodobne spdsobeny ndhodnou povahou
testu, kde sa niektoré idaje ndhodne generuju a néasledne sa skiima napriklad
tspesnost odfiltrovania Sumu. V pripade ze sa nahodne vygenerované veli¢iny
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vygeneruju nevhodne, moze pravdepodobne dojst k negativnemu vyhodno-
teniu testu.
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22 Detekcia padu robota s vyuzitim akcelero-
metra

Posledné dprava || Peter Filipek
Platné od 12. april 2015
Poznamky

Na detekciu padu robota som sa rozhodol vyuzit akcelerometer a pomocou
udajov z neho rozhodnit ¢ robot padol.

V prvom rade je nutné sa pozriet na to, aké idaje nam pontka akcele-
rometer. Z akcelerometra vieme ziskat hodnoty x, y a z, tieto hodnoty nam
hovoria o sile zrychlenia, ktoré posobia na dant os a stcasne tvoria strad-
nice bodu kde posobi celkova sila zrychlenia. Akcelerometer ndm poskytuje
aj informacie r, phi, theta, hodnota theta je uhol azimutu, hodnota phi je
polarny uhol a r je vzdialenost daného bodu od bodu 0, 0, 0. V kl'ude, ked sa
robot nehybe, su tieto hodnoty x, y, z: [0,00, 0,00, 9,81] r, phi, theta: 9,81,
4,71, 1,57|. Z tychto hodnot je vidno, zZe sila gravitacného zrychlenia posobi
v kI'ude len na os Z a theta je 1,57 radianov ¢o je 90 stupniov. Pri pohybe sa
tieto hodnoty menia v ur¢itom rozsahu. Najprv som analyzoval hodnoty x,
y a z a vytvoril na zaklade nich prototyp, ktory som néasledne testoval.

Prototyp na detekciu padu podla x, y a z som vytvoril pomocou pévodnej
funkcie, ktora na detekciu vyuzivala hladanie orienta¢nych bodov na ihrisku.
Spustil som hréca s touto funkciou a nechal som si logovat tidaje z akcelero-
metra a povodnu funkciu som nechaval rozhodnit o tom ¢ robot kraca alebo
spadol. Nasledne som tieto logy analyzoval a snazil sa najst thresholdy pre
hodnoty y a z, pri ktorych jednozna¢ne viem povedat ¢i robot stoji alebo pa-
dol. Pri hTadani tresholdov pre tieto hodnoty som si spravil rozne Statistiky
nad logmi ako napr. priemerné hodnoty, median, min, max, atd.

Néasledne som odstranil niektoré extrémne hodnoty, ktoré som povazoval
za chybu a znova spravil rovnaké statistiky nad upravenymi datami. Statis-
tiky som robil zvlast pre pripady kedy robot chodil a kedy robot spadol pre
najdenie rozdielov a zavislosti roznych hodnot z akcelerometra pre tieto dva
stavy.

Nasledne som vytvoril funkciu, ktora detekovala pad robota podla hodnot
Y a Z, pricom to ¢i robot kraca sa overovalo pomocou hodnoty theta.

Tato funkcia taspesne detekovala pady hraca pri pévodnom nastaveni bez
ZMP. Pri testovani na hracovi, ktory pri pohybe vyuziva ZMP nastali prob-
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Tabulka 5: Statistické udaje pre pripady kedy robot podla povodnej funkcie
kracal s extrémnymi hodnotami
priemer | median | smer. odch. | MIN | MAX
0,92028 0,31 1,323288 0] 6,13
1,443566 0,43 2,466997 | 0,01 | 22,12
7,610536 9,16 4,067693 | 0,38 | 28,85
8,070023 9,22 4,482558 | 1,07 | 29,5
phi 2,233636 2,37 1,499515 0] 6,22
tetha | 1,67965 1,37 1,160849 | 0,71 6

N < |

=

Tabulka 6: Statistické udaje pre pripady kedy robot podl'a povodnej funkcie
kracal s odstranenymi extrémnymi hodnotami
priemer | median | smer. odch. | MIN | MAX
0,487971 0,22 | 0,612561659 0 2,1
0,58 0,15 | 0,748228977 | 0,01 | 2,48
9,461449 9,4 | 0,418983775 | 9,01 | 11,93
9,537391 9,52 | 0,480575057 | 9,01 | 12,21
phi 2,175217 1,61 | 1,687426899 0| 6,22
tetha | 1,47913 1,53 | 0,083968426 | 1,27 | 1,57

N |

—

Tabulka 7: Statistické udaje pre pripady kedy robot podla povodnej funkcie
spadol s odstranenymi extrémnymi hodnotami
priemer | median | smer. odch. | MIN | MAX
0,256875 0,115 | 0,285955529 0| 1,26
9,594375 9,77 | 0,663489979 | 8,38 | 10,57
1,330938 1,11 | 0,783624167 | 0,07 | 3,05
9,72375 9,89 | 0,669326816 | 8,47 | 10,83
phi 3,121563 3,14 1 0,035388113 | 3,02 | 3,17
tetha | 6,14625 6,15 | 0,07885266 | 5,97 | 6,28

N [ |

—
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lémy. Pridanie ZMP do pohybov hraca sposobilo nérast extrémnych hodnot
a robilo velky problém pri detekcii ked pri niektorych pripadoch sa na osi Y
alebo Z objavovali az hodnoty cez 140. Pre tieto extrémne hodnoty Y a Z som
sa rozhodol riesit celu detekciu cez hodnotu tetha, ktora aj pri ZMP davala
stabilné hodnoty. Po analyze hodnét tetha a jej vyznamu som sa rozhodol
nastavit funkciu, ktora ked robot prekoné hodnotu 30 stupiiov bude povazo-
vat robota za spadnutého, s touto hodnotou sa da jednoducho manipulovat
a vysledky st dobré aj napriklad pre 10stupinov. Pre porozumenie hodnotam
theta je lepsSie ked sa pozrieme v akom rozsahu sa tieto hodnoty pohybuji
pri pade a chodzi. Podla zalogovanych hodnoét, ktorych cast je vidno aj v
Tabulke [§ a [9] sa hodnoty pohybuju bud okolo 0.0 — 0.1 alebo 6.0 — 6.2 a
naopak pri chodzi sa priblizne od 0.85 po 5.6.

Tabulka 8: Hodnoty tetha pri pade
| 6,04 6,06 0,03 0,03 0,03 0,03 6,02 6,19 6,19 6,19 6,07 0,08 0,08 0,08 0,05 0,09 0,09

Tabulka 9: Hodnoty tetha pri chodzi
10,93 093093 1,24 1,24 1,24 1,29 1,22 1,23 1,14 1,14 1,14 1,19 1,19 1,19 1.1 [ 1,1 |
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23 Implementacia pohybu lopty v TestFrame-
worku

Posledna dprava | Miroslav Wolf
Platné od 12. april 2015
Poznamky

V ramci tejto tlohy Miroslav Wolf naimplementoval do TestFrameworku
simulovanie strelby. Kod bol vytvoreny diplomantom Matejom Kovacom od
ktorého sme kod prevzali. Simulovana strelba moze sluzit najmé na otesto-
vanie brankara, ale aj na iné ucely.

V ramci tlohy boli vytvorené v TestFrameworku v balicku sk.fiit.testframework.iu
dve triedy a to BallState a ShootingSimulation. Trieda BallState reprezentuje
stav lopty, jej poziciu a rychlost. V triede ShootingSimulation je sa nacha-
dzaju metody pouZité pre strelbu lopty z roznych pozicii.

Okrem toho bol v triede MainFrame vytvoreny kombobox na vyber po-
zicie strelby a tla¢idlo "Shoot ball"pre vystrelenie lopty. Loptu je mozné
strielat z nasledujucich pozicii - ndhodne, priamo, zlava z blizka, sprava z
blizka, zTava z daleka a sprava z daleka. Tlac¢idlo a kombobox sa nachadzajui
pri nastavovani pozicie lopty v karte "Server monitoring"grafického rozhrania
TestFrameworku.
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24 Analyza TestFrameworku

Posledné dprava | Miroslav Wolf
Platné od 12. april 2015
Poznamky

Ulohe sa venovali vietci ¢lenovia timu okrem Metoda, ktory sa venoval
implementacii ZMP.

V ramci dlohy sme sa oboznamili s testovacim frameworkom pomocou
dokumentéacii na wiki. Kazdy si preSiel dokumentaciu a nésledne testoval
jeho funkénost. Od vytvorenia testovacieho frameworku vsak zrejme pre-
behlo niekol'ko zmien, kedze niektoré ukazky v dokumentécii nezodpovedali
nasmu testovaciemu frameworku. Kedze je kod frameworku neprehladny,
zhodli sme sa, ze podobne ako v Jimovi by bolo vhodné koéd testovacieho
frameworku upravit do konvencie, refaktorovat a vymazat nepotrebné Casti.
Padol aj navrh cely testovaci framework prerobit odznovu, kedze vela jeho
casti nefunguje alebo nepracuje spravne.

V testframeworku vieme sledovat po¢iato¢ni poziciu lopty a hraca, aktu-
alnu poziciu lopty a hraca, vzdialenost hraca od lopty, vzdialenost lopty od
stredu ihriska, aktuédlne natoc¢enie hraca a pociatocné natocenie hraca. Vieme
tiez urcit poziciu lopty a agenta. Funkéné je tiez sledovanie hracej plochy 2D
z pohladu z hora.

Agenta sa nam vSak podarilo pridat na hraciu plochu iba spustenim pro-
jektu Jim. V testovacom frameworku je funkcia pre pridanie hraca, no zda
sa ze nefunguje. Po stlaceni tlac¢idla pre pridanie hraca sa tlacidlo prepne do
wait.. a tak uz ostane.

Agenta pridava metoda getAgent(), ak agent neexistuje, cez synchroni-
zaciu sa ziska volny ftp port a zavola sa metoda AgentManager : StartA-
gent(). Ziska sa nastavenie prostredia a zadane prikazy pre robota "pro-
perties _robocup player command"sa nacitaji do prikazov na vykonanie.
Vytvori sa novy processBuilder s prikazmi a priecinok pre agenta PROPER-
TIES ROBOCUP_PLAYER DIR a cez vlakno sa snazi pridat robota. De-
bugger sa po prvom kroku synchronizacie vrati este zopakovat synchronizaciu
a ako d'alsi krok vrati robota ako null.

Analyzovali sme aj casti z ruby, kde sme nagli iba c¢ast, ktord ma za
ilohu automaticky spustat monitor a server pre rozne opera¢né systémy.
Tato cast sa v8ak bud nevyuziva, alebo nefunguje. Rovnako zrejme nefungujn
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ani testovacie pripady, kde po vybrati a zapnuti testovacieho pripadu sa nic¢
nedeje.

Juraj Simek analyzoval spustanie Jima, kde zistil Ze problém bude zrejme
v prikaze ktory spusta trieda ProcessBuilder a ma inicializovat Jima. Testoval
ho pomocou prikazového riadku. K analyze vypracoval nasledovni spravu:

e getAgent() - agentManager.java testframework.communication.agent int
uniform - ¢islo hraca String team - meno timu boolean blocking - TRUE
ak sa novy agent spusti lokdlne, v pripade ze agent daného ¢isla pre tim
neexistuje

— ziska sa volny FTP port - getFree TFTPPort() z localhostu a ulozi
do premennej port.

— startAgent(uniform, team, true, port) - AgentManager.java int
uniform - ¢islo hrac¢a String team - meno timu boolean tftp enabled
- povoli TFTP server na agentovi? int tftp port - port na ktorom
bude agentov TFTP server poc¢ivat

— properties__robocup player command - c.getProperty vyzera to
tak, ze trieda C uchovava pravdepodobne nastavenia (C.java v ba-
liku init) properties robocup player command = java -classpath
../RoboCupLibrary /bin;bin;lib /aspectjrt.jar;lib /bsf.jar;lib/jruby-complete-
1.4.0.jar;lib/commons-logging-1.1.jar;lib/commons-net-2.2.jar sk.fiit.jim.init. Main
samotny prikaz v konzole nefunguje a vyhadzuje chyby, prinaj-
lepsom chybu, Ze nemoze najst Main funkciu. Prikaz je ulozeny v
stibore src/sk/fiit /testframework /init /default.properties.

— List<String> command - rozbije sa prikaz v properties robocup player command
pomocou StringTokenizer podla medzier

— do command sa pridaji nastavenia pre agenta (tie, ktoré mozno
pretazit volanim spustitelnej inStancie v jej parametroch)
— pouzije sa ProcessBuilder na vytvorenie prikazov pre OS (pre-

mennd builder)

— do triedy Process sa ulozi spustitelny prikaz z builder.start() vy-
sledok sa prid4d aj do mapy beziacich procesov zasekne sa to v
EventDispatchThread.pumpEventsForFilter(int, Conditional, Event-
Filter)
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Analyza prikazu: treba sa dostat do prie¢inku TestFramework a tam spus-
tat prikazy v prikazovom riadku. Chyba je pravdepodobne v samotnom kon-
zolovom prikaze. Tieto ipravy hadzu chyby:

java —classpath ../ RoboCupLibrary/bin;bin;lib/aspectjrt.jar;lib/bsf.jar;

lib /jruby —complete —1.4.0.jar;lib /commons—logging —1.1.jar;1lib /commons—net —2.2.jar
sk.fiit.jim.init.Main —runGui=true —uniform=1 —team=ANDROIDS
—TestFramework monitor enable=true —TestFramework monitor_ address=

127.0.0.1 —TestFramework monitor port=8000 —Tftp enable=true —Tftp port=3071
java —classpath

"..\Jim\bin ;..\ RoboCupLibrary\bin;bin;lib\aspectjrt.jar;lib\bsf.jar;lib\jruby
—complete —1.4.0.jar ;lib\commons—logging —1.1.jar;lib\commons—net —2.2.jar"

sk. fiit.jim.init.Main —runGui=true —uniform=1 —team=ANDROIDS

—TestFramework monitor enable=true —TestFramework monitor_ address=
127.0.0.1 —TestFramework_monitor_port—=8000 —Tftp_enable—=true —Tftp_port—=3071
java —classpath "..\Jim ;..\ Jim\bin ;..\ RoboCupLibrary\bin;bin;lib\

aspectjrt.jar;lib\bsf.jar;lib\jruby—complete
—1.4.0.jar;lib\commons—logging —1.1.jar;lib\commons—net —2.2.jar"

sk. fiit .jim.init .Main java —classpath
"..\Jim;..\Jim\bin ;..\ RoboCupLibrary\bin;bin;lib\aspectjrt.jar;lib\
bsf.jar;lib\jruby—complete

—1.4.0.jar;lib\commons—logging —1.1.jar;lib\

commons—net —2.2.jar" sk.fiit.jim.init.Main

treba skopirovat settings.properties z Jima aj do TestFramework, tento
pokus uz spusti Jima, ale vyhodi vynimku ked je Jim vykonavany

java —classpath "..\Jim;..\ Jim\bin ;..\ RoboCupLibrary\bin;bin;lib\aspectjrt.jar;lib
\bsf.jar;lib\jruby—complete —1.4.0.jar;1lib\commons—logging —1.1.jar;lib\commons—net —2.2.jar"
sk.fiit.jim.init.Main —Jim_root_path="./Jim’ —runGui=true —uniform=1 —team=ANDROIDS
—TestFramework monitor_enable=true

—TestFramework monitor_address=127.0.0.1 —TestFramework_monitor_port=8000 —Tftp_enable=true

—Tftp_port=3071

Zistenie: treba mozno upravit PROPERTIES ROBOCUP_PLAYER_DIR.

24.1 Hlbsia analyza anotacii v TestFrameworku

Posledné tprava || Martin Vrabec
Platné od 2. maj 2015
Poznamky

Aby sa vedel hra¢ rozhodovat, ktory pohyb naplanovat v danej hernej
situécii, musi byt informovany o tom, ¢o robi ktory pohyb (aky bude mat
vplyv jeho naplanovanie na budicnost, ktory z pohybov je vhodné vybrat v
danej situécii). Preto bola v predchadzajucich verzidch vytvorena anotacia
pre pohyby, vdaka ktorej bude mozné automatizovat ich planovanie.

Anotécie k pohybom st ukladané v samostatnych siboroch typu XML.
Takto dostupné anotécie je mozné pomerne jednoducho spracovavat a menit
tak ¢lovekom ako i strojom. V pripade potreby je mozné taktto reprezentaciu
anotacie vlozit priamo do XML stuboru pohybu.

Zivotny cyklus anotacii
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Z informécii od predchadzajtcich timov si zname nasledovné poznatky
0 procese anotacii:

1. Zbieranie tdajov

Framework poznéa na zaklade monitorovania servera presné tdaje
o stave ihriska (kde je hrac, ako je otoceny a pod.)

Hra¢ planuje svoje pohyby, preto vie presne povedat, kedy zacal a
kedy skon¢il vykonavanie akéhokolvek pohybu

2. Vyhodnocovanie tidajov - Testovaci framework takéto informéacie z oboch
zdrojov dokéze spajat v zmysle zistovania vlastnosti jednotlivych po-
hybov a exportovat na zaklade nich subory s XML anotaciou pohybu
(priemerné hodnoty pre kazdy pouZity pohyb).

3. Spracovanie anotacie - Hra¢ dokaze takto vytvoreni XML anotaciu
vyuzit pri planovani pohybov.

Analyzovanie funkénosti

Pokyn na pridanie anotacie do testovacieho frameworku vykonéava pou-
zivatel kliknutim na tlac¢idlo Annotate na karte Annotations. Kliknutie na
tlacidlo vyvola metddu btnAnnotateClicked(), kde sa vytvara nova instancia
triedy Annotator so zadanymi hodnotami z GUI okna. Na tuto triedu sa
zavolad metoda annotate().

V nej sa nastavi cielovy adresar pre vytvorend anotaciu a nasleduje blok,
ktory vytvara anotaciu, ak uz rovnaké neexistuje. Nasleduje nastavenie po-
zicie lopty pre test anotacie a na konci sa vyvola metoda test() triedy An-
notator, ktord vytvara prostredie pre testcase pre anotaciu. Najskor ziska
inStanciu triedy Implementation, ktora je singleton a nésledne v cykle incia-
lizovanych pozicii 16pt, spusti cyklus podla nastavenej hodnoty poc¢tu opa-
kovani testu anotacie, kde vytvara testCase s parametrami inicializovanej
porzicie lopty a nazvu pohybu. Nésledne sa vyvola metoda init(), ktorej tlo-
hou je inicializovat TestCase, ziskat agenta a inicializovat test.Test Case sa
inicializuje tak, zZe sa ziskaji inStancie monitoru, servera a servera agenta.
Néasledne je ziskavany agent, ktory sa ziskava pomocou metody getMana-
ger() triedy AgentManager, vysledkom tejto metody je hodnota NULL, na
zaklade ¢oho testframework vypiSe log Init test case Failed!

Vzhladom k tomu, Ze inStancia triedy Agent, ktora vracia ziskaného
hrac¢a, ma hodnotu NULL a s tymto hra¢om sa d'alej pracuje, beh programu
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Obr. 15: Zivotny cyklus anotovania (zdroj FIIT Robocup wiki)

nemoze dalej pokracovat. Ak by metoda getManager() triedy AgentMana-
ger vratila vytvoreného agenta, beh programu by pokracoval dalej v metode
Init() triedy AnnotatorTestCase a to nastavenim monitoru na vypisovanie
logov typu High skill a try — catch blokom, kde sa na serveri (instancia Robu-
CupServer) nastavuje hraci mod metodou setPlayMode(), pozicia lopty me-
todou setBallPosition() a pozicia agenta metdédou setAgentPosition(), ktora
potrebuje instanciu agenta na metodu setAgentPosition() na ziskanie tidajov
o agentovi z triedy AgentData, ktord ziska tzv. uniform ¢&islo, stranu timu,
v ktorej je hra¢ (bud hra tim sprava do Tava alebo naopak), tftp port a ip
adresu tfpt. Na zaver try-catch bloku sa zavola na agentovi (in§tancia triedy
AgentJim) metoda invokeMove(), ktora by mala vykonaft Zelany pohyb, ktory
je uvedeny ako jej parameter. V tejto metode sa vytvori novy string builder,
do ktorého sa prida polozka Plan.instance.change skill(\ + [n&zov pohybul]
+ "\")". Nasledne je zavoland metoda executeRubyScript() s touto poloz-
kou. Tento kod, ktory pozaduje jazyk Ruby, otvori klienta tftp a odosle mu
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Obr. 16: Implementacia anotacie - sekvenény diagram (zdroj: FIIT Robocup
wiki)

sibor ruby.exec s hore uvedenou poziadavkou a IP adresou tftp servera a
jeho portom.Po vykonani vyssie uvedeného skriptu by mal hrac¢ zacat vyko-
névat uvedeny pohyb, pricom v anotécii by sa malo testovat, ¢i boli splnené
kritéria na ukoncenie Test Case. Tuto metdédu je mozné napisat pre kazdy
Test Case a nastavit napriklad, ze ak hra¢ padne tak sa Test Case zrusi. Po-
mocou triedy AnnotatorTestCaseResult sa vyhodnotia vysledky Test Case-u,
pomocou ktorych sa vytvori nova anotacia a ta sa odosle triede XMLCreator,
ktora z nej vytvori xml stbor.
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25 Detekcia pAdu pomocou force receptorov na
nohach agenta

Posledné tprava | Miroslav Wolf
Platné od 12. april 2015
Poznamky

Agent mé na obidvoch nohéch senzor z ktorého vieme zistit bod na ktory
posobi sila (point) a vektor sily (force). Tieto senzory vracaji hodnoty x,
y, 7z, r, phi a theta, pricom x, y a z znazorhuju saradnice bodu, r znazor-
nuje vzdialenost bodu od bodu 0, 0, 0, phi znézornuje polarny uhol a theta
znéazorinuje uhol azimutu.

Pri navrhu funkcie na detekciu padu pomocou tychto hodnot, bolo nutné
zistit aké hodnoty nadobtdaju pri chédzi a aké pri pdde robota. S kolegom
Petrom Filipkom sme teda vytvorili viacero logov z ktorych sme vybrali len
pre nas zaujimavé udaje. Z tychto logov som nésledne vytvoril viacero Statis-
tik - median, minimélna hodnota, maximélna hodnota a priemerna hodnota,
zapisal ich do tabulky a hladal zaujimavé odlisnosti medzi jednotlivymi pri-
padmi.

Z tychto Statistik je vidno, ze Y z force nedosahuje také vysoké hodnoty
ako pri chodzi, z danych logov je tiez vidno Ze hodnoty Y z point sa pri pade
takmer vZzdy 0,08 (zrejme pri pade na brucho) a hodnoty phi tiez dosahuji
mensie hodnoty ako pri chodzi. Podla tychto udajov som teda vytvorenej
funkcii nastavil hrani¢né hodnoty.

Funkcia fungovala pri agentovi bez pouzitia ZMP, no mal problém so
vstavanim z chrbta. So ZMP funkcia nefungovala, ¢o bolo zapri¢inené zrejme
tym, Ze som hrani¢né hodnoty nastavoval podla logov agenta bez ZMP a pri
ZMP st zrejme odlisné.
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Tabulka 10: Udaje z Force receptorov - Force

Lavéa noha pri pade - FORCE

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X 0| -28,58 | 6,23 -4227
Y -4,79 | -20,62 | 0,28 -6012
Z -1,98 | -20,89 | 37,12 1059
R 16,81 | 3,47 46,87 18436
Phi 3,14 1,62 5,03 3088
Theta 510,01 6,25 3851
Prava noha pri pade - FORCE

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X -0,09 | -6,56 | 38,8 4823
Y -16,41 | -45,35 | -0,43 -13103
7 1,09 -15,28 | 56,6 5979
R 18,8 5,19 66,25 22642
Phi 3,09 2,37 4,43 3234
Theta 1,35 0,08 6,28 2654
Obe nohy pri pade - FORCE

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X -0,09 | -28,58 | 38,8 314
Y -5,17 | -45,35 | 0,28 -9557
7 -0,06 | -20,89 | 56,6 3519
R 18,22 | 3,47 66,25 20539
Phi 3,11 1,62 5,03 3161
Theta 4,76 0,01 6,28 3253
Lava noha pri chodzi - FORCE

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X -4,43 | -47,49 | 27,77 -10562
Y 635 | -32,47 | 89,15 13994
7 50765 | -6,32 | 226,18 65977
R 52205 | 1,55 233,03 75613
Phi 1605 | 0,03 6,25 1873
Theta 1,29 016,28 1793
Prava noha pri chodzi - FORCE

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X 1,54 -10,24 | 47,57 13684
Y -1,75 | -59,2 | 65,41 -2411
7 3LR3 | -0,83 | 75,48 32985
R 4487 110,92 | 103,12 47363
Phi 3,41 0,04 5,91 3153
Theta 1,22 0,01 6,26 994




Tabulka 11: Udaje z Force receptorov - Point

LCava noha pri pade - POINT

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X 0 (-0,04 | 0,04 -5
Y 0,08 | 0,08 | 0,08 80
Z 01]-0,01 |0,01 0
R 0,08 | 0,08 | 0,09 82
Phi 0,12 016,04 923
Theta 0,12 016,17 3032
Prava noha pri pade - POINT

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X 0(-0,04 |0,04 -5
Y 0,08 | 0,08 | 0,08 80
7 0 ]-0,01 | 0,01 0
R 0,09 | 0,08 | 0,09 86
Phi 0,46 016,16 1792
Theta 0,12 016,17 3031
Obe nohy pri pade - POINT

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X 01(-0,04 |0,04 -5
Y 0,08 | 0,08 | 0,08 80
7 0 (-0,01 | 0,01 0
R 0,08 | 0,08 | 0,09 84
Phi 0,12 016,16 1358
Theta 0,12 016,17 3032
Lava noha pri chodzi - POINT

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X 0,04 |-0,04 |0,04 -6
Y -0,01 | -0,08 | 0,08 -6
7 -0,01 | -0,02 0| -10
R 751 0,02 | 0,09 72
Phi 3,61 015,82 4133
Theta 6,15 016,17 6074
Prava noha pri chodzi - POINT

MEDIAN MIN | MAX | AVERAGE

X 0,01 |-0,04 | 0,04 3
Y -0,01 | -0,09 | 0,08 -4
Z -0,01 | -0,02 0| -10
R 0,08 | 0,02 | 0,09 65
Phi 3,27 016,04 3397
Theta 6,15 016,17 5995




Zdrojovy kod funkcie na zistenie padu pomocou force receptorov:

public boolean isOnGround () A
if (lastDataReceived.forceReceptor != null) {

if (( lastDataReceived.forceReceptor.leftFootForce.getY ()

< 5.0

&% lastDataReceived.forceReceptor.rightFootForce.getY ()
< 5.0)

&% (lastDataReceived.forceReceptor.leftFootPoint.getY ()
== 0.08

&% lastDataReceived.forceReceptor.rightFootPoint.getY ()
== 0.08)

&% (lastDataReceived.forceReceptor.leftFootPoint.getPhi ()
< 1.0

|| lastDataReceived.forceReceptor.leftFootPoint.getTheta ()
< 1.0

|| lastDataReceived.forceReceptor.rightFootPoint.getPhi ()
< 1.0

|| lastDataReceived.forceReceptor.rightFootPoint.getTheta ()
< 1.0))

{
return true;

}

else return false;

}

return Angles.angleDiff (rotationX, 0.0) > (Math.PI / 4.0)
|1 Angles.angleDiff (rotationY, 0.0) > (Math.PI / 4.0);
}
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26 Analyza planera HighSkills a execute()

Posledna tprava || Metod Rybar
Platné od 12. april 2015
Poznamky

V réamci tejto tlohy sme analyzovali planer, ktory slizi na planovanie
highskillov, ked ze sa vyskytol problém s planovanim pri pouziti ZMP. Planer
bol minuli rok upraveny timom Gitman, ktory ho vylepSovali a najmé odstra-
nili ¢ast s ruby. Planner sa nachadza v balicku sk.fiit.jim.agent.highskill.runner
v triede HighSkillPlanner. Tiez sme sa pozreli na execute() metodu, ktora

vykonéva HighSkilly zaradené vo fronte. Ulohe sa venovali Miroslav Wolf a
Metod Rybar.

26.0.1 Planner

Kedysi sa ako rad na planovanie tloh pouzival ArrayList, no ten bol na-
hradeny LinkedBlockingDeque radom, ¢o umoznilo pridavat highskilly aj na
zaciatok aj na koniec radu. Tato zmena bola vhodné pre pridavanie highs-
killu na zaciatok radu, napriklad ked robot musi vstat tak na zaciatok radu
sa naplanuje highskill getup a predbehne tak ostatné highskilly. Planovac
bezi v samostatnom vlakne a vol4 sa v kazdej iteracii cyklu ak st na vstupe
data zo servera.

V dokumentécii k inzinierskemu dielu timu Gitman sa okrem iného na-
chadza aj opis jednotlivych metéd planera:

Control() - spusta sa ked pride sprava zo servera. Kontroluje priznak abort
na preruSenie vykonévaného highskillu. Vybera z radu nasledujtce highskilly
na vykonanie a zacne ich vykonavat.

addHighskillToQueue(Highskill highskill) - metoda na pridavanie highs-
killu na koniec radu pre takticka vrstvu.

addHighskill AsFirst(Highskill highskill) - metoda na pridavanie highskillu
na zaciatok radu pre takticka vrstvu.

getCurrentHighskill() - vrati aktualne vykonavany highskill.

getNextHighskill() - vrati nasledujtci naplanovany highskill.

abortPlanedHighskills() - ukonéi prave vykonavany highskill a rad vy-
maze.
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Vykonévané highskilly sa musia vzdy dokoncit, aby nenastala situicia,
7e robot sa v polovici vykonavania highskillu zasekol a zacal vykonévat iny
highskill - ¢o by mohlo sposobit jeho pad. Na vykonanie a ukonéenie highs-
killu slazi metoda execute().

V ramci tulohy sme sledovali logy, ako sa planer sprava v réznych situ-
aciach. Z logov je vidno, Ze v planery je vic¢sinou 0 az 3 highskillov a to
higskilly ako "walkfast", "walkslow", "getup", "kick", "localized "beam". V
logoch sme problém nezaznamenali a zda sa, Ze highskilly sa planuja ko-
rektne. Po vykonani highskillu ktory je prvy je tento highskill vymazany z

radu a na jeho mieste je nasledne druhy highskill.

26.0.2 HighSkill execute()

Pri vykonavani stavu sa vyuzivaji stavy zadefinované enumom private
enum HighSkillState { INITIAL STATE, EXECUTING STATE, FINALI-
ZING STATE, END_ STATE }.

Tieto stavy sa nasledne v metode execute() vyuzivaji na urcenie ako sa
bude pri vykonévani HighSkillu d'alej vykonavat.

case INITIAL _STATE: - Pri inicializacii sa zavola pickLowskill(). Vra-
teny LowSkill sa zresetuje a za¢ne sa vykonévat. Stav HighSkillu sa meni na
EXECUTING _STATE.

case EXECUTING STATE: - Ak sa HighSkill vykonava a aktudlna faza
LowSkillu mé nastaveny parameter isFinal=True, vyberie sa dalsi LowSkill
volanim pickLowskill(), ak ide o rovnaky LowSkill pokracuje sa dalej, ak ide o
iny LowSkill, prechddza HighSkill do stavu FINALIZING STATE a spusta
finalizaciu LowSkillu pomocou executeFinalisation(). Rovnako sa LowSkill
zacne finalizovat, ak isStoppedHighSkill() vrati pravdu. Ak isFinal=True nie
je parametrom aktuélnej fazy, pokracuje sa vo vykonavani LowSkillu a HighS-
kill zostava vo faze EXECUTING _STATE.

case FINALIZING _STATE: - Ak je HighSkill vo finaliza¢nom stave, za-
¢ne sa vykonédvat novy vybrany LowSkill a prechadza naspit do EXECU-
TING STATE.

V stave EXECUTING _STATE sa vol4 funkcia checkProgress(), ktora ale
nemd implementované zachytavanie vynimiek. Ak funkcia checkProgress()
zachyti vynimku, mala by umoznit ukoncit aktualny LowSkill a vynutit si
vybratie nového.
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27 Tvorba HighSkills a zakomponovanie Zero
moment point

Posledna tprava || Metod Rybar
Platné od 24. april 2015
Poznamky

27.0.1 Zakladna Struktiara

HighSkills musi dedit od triedy HighSkill z balika sk.jim.fiit.agent.skills
pripadne od triedy ComplexHighSkill z rovnakého balika. Tieto abstraktné
triedy pontkaju zakladnd funkcionalitu vyzadovani od kazdého HighSkillu.

Medzi najdolezitejsie metody patri funkcia pickLowSkill() a checkProg-
ress(). Dalej medzi hlavné elementy ktoré HighSkill potrebuje patria

private Logger LOG = JLog.getLogger();

protected AgentInfo agentInfo = AgentInfo.getInstance();

protected AgentModel agentModel = AgentModel.getInstance();

protected WorldModel worldModel = WorldModel.getInstance();

protected HighSkillPlanner planner = HighSkillPlanner.getInstance();

Hlavnou tlohou je implementéacia metody pickLowSkill(). Tato metoda
sa vola zakazdym, ked skon¢i vykonavanie aktualne vybraného pohybu, ¢o
nastane vtedy, kedy je pri vykonavani splnend podmienka isFinal=TTrue.

Metoda pickLowSkill() musi vzdy vratit objekt typu LowSkill(). LowSkill
ktory je vrateny je néasledne vykonavany az do jeho ukoncenia alebo pokial
sa znova nezavold z planovaca metéda pickLowSkill().

Preto by mali byt v tejto metdde definované pravidla, ktoré definujia kedy
sa agent otacCa tak aby sa stale pohyboval za cielom alebo iné potrebné vlast-
nosti. Zakladna struktara je napriklad v triedach Walk alebo WalkFast.

Metoda checkProgress() je volana poc¢as vykonavania aktualnej fazy HighS-
killu, teda aktualneho LowSkillu. Mozeme v nej definovat pravidla, ktoré
ovplyviiuji tento pohyb, ako napriklad dynamicka zmena polohy kibov. Tato
metoda sa teda vyuziva aj na stabiliziciu pohybu pomocou Zero moment po-
int.
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27.0.2 Postupnost vykonavania HighSkillu a jeho implementacia

V metode pickLowSkill() sa vybera LowSkill, ktory sa bude vykonavat.
Rovnako by tu mala byt zakomponované kontrola toho, ¢i je agent na zemi
pomocou zistenia tohto stavu cez agentModel.isOnGround(), kedy treba za-
volat HighSkill GetUp(). Toto vykoname jeho priradenim na zaciatok fronty
HighSkills pomocou planner.addHighskillAsFirst(new GetUp()).

Ak chceme agenta dostat do inicidlnej stojacej polohy, moézeme vratit
LowSkill rollback cez return LowSkills.get("rollback").

Rovnako je dolezité kontrolovat agentovu polohu a smer pohybu vzhla-
dom k jeho cielu. Preto by sa v pickLowSkill() mala volat metoda compu-
teRelativeTarget(), aby sme nasledne vedeli pouzivat hodnoty ako x-ové a
y-ové vzdialenosti k cielu.

Tiez je dolezité do metody getLowSkillName() zadat nazov defaultného
LowSkillu pre dany HighSkill. Napriklad

@0verride
protected String getLowSkillName () {
return "walk_dynamic";

}

27.0.3 Stabilizacia pomocou Zero moment point

Stabilizaciu pohybu pomocou Zero moment point moézeme vykonavat v
metode checkProgress(). Najskor si z AgentModel ziskame Zero moment po-
int informécie pomocou Vector3D zmp = agentModel.getZeroMomentPoint ().

Nésledne si nainicializujeme receptory na nohe ak este inicializované ne-
boli.

if (agentModel.getForceReceptor (). rightFootForce == null)
{

rfFRP = zero_vector;

} else {

rfFRP = agentModel.getForceReceptor ().rightFootForce;

}

if (agentModel.getForceReceptor ().leftFootForce == null)
{
1fFRP = zero_vector;

129



} else {

1fFRP = agentModel.getForceReceptor().leftFootForce;
}

if (agentModel.getForceReceptor ().rightFootPoint == null)
{

rpFRP = zero_vector;

} else {

rpFRP = agentModel.getForceReceptor (). rightFootPoint;

+

if (agentModel.getForceReceptor ().leftFootPoint == null)
{

1pFRP = zero_vector;

} else {

1pFRP = agentModel.getForceReceptor().leftFootPoint;

}

Nésledne v metode checkProgress() zavolame metodu angle proc(), ktora
vypocita uhol k cielu a vyuziva sa pri modifikacii uhlov na klboch na rukach
agenta.

private double angle_proc () {

angle_to_target = 0;

Vector3D target = Vector3D.cartesian(0, 0, 0);
Vector3D vector_to_target = (target.subtract
(agentModel.getPosition())).flatten();

Vector3D vector_forward = agentModel.

globalize (Vector3D.Y_AXIS).flatten();

Vector3D vector_diff =
(vector_to_target.subtract(vector_forward)).flatten();
Vector3D vector_diff_rel =

agentModel .relativizeVector (vector_diff).flatten();
angle_to_target = vector_diff_rel.getPhi();

if (angle_to_target >= PI) {

angle_to_target (angle_to_target - 2 * PI);

}

angle_to_target angle_to_target * 180 / PI;
return angle_to_target;
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Dalej si vypoc¢itame rollX a pitchY potrebné pri stabilizacii.

double rollX = rfFRP.getX() + 1fFRP.getX();
double pitchY = rfFRP.getY() + 1fFRP.getY();

Nakoniec vykoname stabilizaciu. Tu mozeme pre kazda vazu vykonavat
bud stabilizaciu rak alebo stabilizdciu néh, pripadne obe naraz. Preto je
vhodné vyuzit switch - case statment ako napriklad:

switch (active_phase.name) {

case '"wd_1":
handsStabilization(rollX, pitchY);
case "wd_2":
handsStabilization(rollX, pitchY);
footStabilization (zmp);

case "wd_3":
handsStabilization(rollX, pitchY);
case "wd_4":
handsStabilization(rollX, pitchY);
footStabilization (zmp);

Na zéaver si zapamétame aktuélne tdaje zo senzorov

prev_rfFRP = rfFRP;
prev_1fFRP = 1fFRP;
prev_rpFRP = rpFRP;
prev_lpFRP = 1pFRP;

Metody pre stabilizaciu rik a néh vyzeraji nasledovne

private void handsStabilization(double rollX, double pitchY)
{

double rae2 = agentModel.getRAE2() - rollX * 2;

double lae2 agentModel.getLAE2() - rollX * 2;

rae2 += (abs(rollX) < 3) 7
lae2 -= (abs(rollX) < 3) 7

0;

1.5
1.5 0;

// handle rotation to target by adjusting arm postitions
if (abs(angle_to_target) >= 10) {
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if (angle_to_target < 0) {
rae2 -= 25;

lae2 -= 10;

} else {

lae2 += 15;

rae2 += 10;

}

}

if (rae2 < -95) {
rae2 = -95;

} else {

if (rae2 > 1) {
rae2 = 1;

}

}

if (lae2 > 95) {
lae2 = 95;

} else {

if (lae2 < -1) A
lae2 = -1;

}

}

ComputedValues.set(new ComputedValue("rae2"), rae2);
ComputedValues.set(new ComputedValue("lae2"), lae2);
}

private void footStabilization(Vector3D zmp) {
double correction = -0.25;

double side_correction = 0.01;

double threshold = 0.04;

double side_threshold = 0.03;

double foot_coorection_angle = 0;
double foot_coorection_side_angle = 0;
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double rle2 = 0
double rle3 = 0;
double 11e2 = 0
double 11le3 = 0

if (rfFRP.getZ () > 0) {
// prava je na zemt
if (abs(rpFRP.getY()) >= threshold) A

foot_coorection_angle = correction

* (rpFRP.getY() > 0 7 1.0 : -1.0);

}

if (abs(rpFRP.getX()) >= side_threshold) {
foot_coorection_side_angle = side_correction
* (rpFRP.getX() > 0 ? 1.0 : -1.0);

+

if (abs(zmp.getY()) > 0.03) {

rle3 = agentModel.getRLE3 () + 1;

rle2 = agentModel.getRLE2() + 0.03;

}

} else {

if (1fFRP.getZ () > 0) {

// lava je na zemi

if (abs (1pFRP.getY()) >= threshold) {
foot_coorection_angle = correction

* (1pFRP.getY() > 0 7 1.0 : -1.0);

+

if (abs(1lpFRP.getX()) >= side_threshold) {
foot_coorection_side_angle = side_correction
* (1pFRP.getX() > 0 7 1.0 : -1.0);

b

if (abs(zmp.getY()) > 0.03) {
1le3 = agentModel.getRLE3() +
1le2 = agentModel.getRLE2() +
b

} else {
foot_coorection_angle = O;
foot_coorection_side_angle = 0;

}

1;
0.03;
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ComputedValues.set (new ComputedValue("rle2"), rle2);
ComputedValues.set(new ComputedValue("1lle2"), 1lle2);
ComputedValues.set(new ComputedValue("rle3"), rle3);
ComputedValues.set(new ComputedValue("1le3"), 1lle3);
// ready to phases 2 and 4 - no more
ComputedValues.set (new ComputedValue("rle5"),

(40.0 + foot_coorection_angle));
ComputedValues.set (new ComputedValue("1lleb5"),

(40.0 + foot_coorection_angle));
ComputedValues.set (new ComputedValue("rle6"),

(-7.0 + foot_coorection_side_angle));
ComputedValues.set (new ComputedValue("1lle6"),

(-7.0 + foot_coorection_side_angle));

}

Implementaciu stabilizécie pomocou Zero moment point je mozné vidiet
v HighSkille WalkFastZMP.

27.0.4 Testovanie HighSkills

HighSkill sa daja testovat pomocou nastavenia si testovacej taktiky. T4
sa da zapnut nastavenim debugTactic na true v triede Settings a nastavenim
planner.addHighskillToQueue(HighSkill) v metode run() triedy DefaultTac-
tic s HighSkillom, ktory chceme testovat. Nasledne sa bude vykonavat vzdy
len nami definovany HighSkill.

27.0.5 Testovanie padu

Trieda AgentModel ponika metdédu isOnGround opisani v Pre ZMP
je nutné nastavit extrémnejsie parametre ako pre nedynamické chodze, a to z
dovodu, ze pri dynamickej chodzi je agent viac rozkyvany a teda akcelerome-
ter zaznamenava vyS$sie hodnoty. Ako funkéné boli testované hodnoty lastDa-
taReceived.accelerometer.getTheta()) < 0.04 a lastDataReceived. accelerometer.get Theta())
> 6.23, ale pre kazdy novy dynamicky pohyb mézu byt hodnoty iné.
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28 (OtAcanie hraca

Posledné dprava Juraj Simek
Platné od 18. april 2015
Poznamky

KedZe pre potreby otac¢ania hraca nebol implementovany Ziadny spolah-
livy highskill, rozhodli sme sa ho implementovat. Otac¢anie hra¢a sme imple-
mentovali do highskillu TurnTo Vector tak, ako je opisané v dalich ¢astiach.

28.0.6 Vykonavanie otacania hraca

Agentovi je pomocou konstruktora highskillu zadany vektor typu Vec-
tor3D, ku ktorému sa mé otocit. Highskill sa vykonava pomocou metody
pickLowSkill(), ktora vracia lowskill, ktory sa mé aktuélne vykonévat. Agent
pomocou metody getPosition() triedy AgentModel zisti svoju poziciu. Ked
odpoditame agentovu poziciu od pozicie, ku ktorej sa méa otocit, ziskame vek-
tor otocenia, ku ktorému sa ma agent oto¢it vzhladom na svoju polohu. Uhol
otocenia potom ziskame ako rozdiel rotacie agenta, ktora ziskame pomocou
metody getRotationZ() triedy AgentModel a uhla ¢ vektora otocenia, ktory
sme vypocitali:

Vector3D agentPosition = agentModel.getPosition().setZ(0.0);
Vector3D direction = position.subtract(agentPosition);

double difference = Math.toDegrees (agentModel.getRotationZ ()
- direction.getPhi());

Néasledne sa zisti, do ktorej strany je vyhodnejsie, aby sa agent otocil.
Otocenie sa vykonava do tej strany, do ktorej agent musi vykonat mensi uhol
otocCenia k zelanému vektoru. Toto rozhodovanie zachytava nasledovny tsek
kodu:

String 1lsInfix = "left";
// find out whether turn left or right (what <s better)
if (difference >= 0) {

if (difference > 180) {

difference = 360.0 - difference;
lsInfix = "left";

else {
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l1sInfix = "right";

}
}
else {
difference = Math.abs(difference);
if (difference > 180) {
difference = 360.0 - difference;
lsInfix = "right";
}
else {
lsInfix = "left";
}
}

Po zisteni strany otacania sa vykonava samostatné otaCanie pomocou
lowskillov podTa velkosti ostavajiceho uhla otoCenia. Agent sa vie otacat o
90, 45, 20, 10 a 4.5 stupha. Agent sa k zelanému vektoru oto¢i s presnostou
5 stupniov. V pripade sekvencie otoceni o 4.5 stupiia sa pocita pocet tychto
malych otoceni. Agent sa niekedy kvoli nim zasekne a nevie sa trafit do 5
stupnovej toleran¢nej hranice. Ak agent vykona viac ako 5 malych otoceni,
vykona jedno 20 stupiiové otocenie a pokiisi sa na vektor nasmerovat odznova.

28.0.7 Stabilizovanie hrac¢a pocas otacania

Pri testovani agenta sme zistili, Ze je dost nestabilny, najméa pri opako-
vani ¢astych malych otoceni. Ttto skuto¢nost sme sa rozhodli vyriesit tak, ze
po kazdom otoceni pomocou nejakého lowskillu sa vykoné stabilizacna faza
pomocou lowskillu nothing, ktory uz bol opisany v ¢asti Téato stabilizé-
cia ale trva vzdy 1s a tak sme sa rozhodli doplnit lowskilly stabilize low
(0,47s), stabilize_normal (0,6s), stabilize high (1s) a stabilize_extra(2s),
ktoré agenta stabilizuji s roznymi ¢asmi ich vykonavania uvedenymi v zat-
vorkach. Lowskilly boli vytvorené po lepSej analyze lowskillu nothing, na
jeho zéklade. Cim dlhsf je ¢as vykonavania lowskillu stabilize, tym stabilnejsi
agent bude. Vytvorili sme druhy konstruktor, kde mozno nastavit tiroven sta-
bilizacie v rozmedzi 0 — 4. V pripade, ze je troven 0, nevykonava sa Zziadna
stabilizacia, v ostatnych pripadoch sa vybera opisané lowskilly stabilizacie.
Defaultnd hodnota pri volani kongtruktora bez zadania hodnoty stabilizacie
je stabilizovanie pomocou lowskillu stabilize_ high.
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28.0.8 Testovanie

Agenta sme testovali manuélne tak, ze sme mu uviedli vektory, ku ktorym
sa méa otacat v kazdom kvartali ihriska, i na hraniciach stradnicovej osi. Vzdy
sa mu podarilo oto¢it sa danym smerom s 5 stupfiovou toleranciou. Pri stabi-
lizovanom otoceni musel vykonat menej lowskillov otoc¢enia a pady boli skor
vynimoc¢né. Implementécia highskillu TurnToVector nesposobila nefunkénost
ziadnych unit testov.
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29 Nefunkénost anotovania hracov

Posledné tprava || Martin Vrabec
Platné od 23. april 2015
Poznamky

KedZe anotovania hracov v testframeworku nie je funk¢éné, rozhodli sme
sa zanalyzovat tento problém a pripadne ho odstrénit. Anotacia umoznuje
vytvarat pravidla pre pohyby, vdaka ktorym je moZné automatizovat pla-
novanie pohybu hrac¢ov podla danej hernej situdcie. Anotacia je zapisana v
XML stbore, ktory vytvori testovaci framework a spracuje samotny agent
Jim.

29.0.1 Analyza

Anotovat hraca je mozné v testovacom frameworku na karte Annotati-
ons, kde je mozné vybrat nazov pohybu, cielovy prie¢inok anotécie, pocet
opakovani testu a nastavenie pozicie lopty, ktora je reprezentovani kruhom s
ur¢itym polomerom a hodnotami osi X a Y. Kliknutie na tlac¢idlo Annotate
by malo spustitf automaticki anoticiu hraca. Po stlaceni tlacidla sa v8ak
vo vystupe logov objavi najskor hladska, ze bola vytvorena c¢istd anotacia
(Created blank annotation), nasledujtca hlaska z logov je, Ze test case bol
supsteny (sk.fiit.testframework.annotator.AnnotatorTestCase: Running test
case), dalej informa¢ny hlaska, ze agent je vkladany do test frameworku a na-
pokon varovanie, zZe test case zlyhal. Pri pouziti debuggeru z Eclipse IDE bolo
zistené, ze po kliknuti na tlacidlo Annotate sa vyvola metdéda btnAnnotateC-
licked(), kde sa ziskaji a nastavia hodnoty pre anoticiu a vytvara sa nova
in§tancia Annotator() s tymito nastavenymi hodnotami, na ktorti sa zavola
metoda annotate(). V nej sa nastavi cielovy adresar pre vytvoreni anotaciu
a nasleduje blok, ktory vytvara anotaciu, ak uz rovnaka neexistuje. Nasleduje
nastavenie pozicie lopty pre test anotécie a na konci sa vyvola metoda test()
triedy Annotator, ktord vytvara prostredie pre testcase pre anotaciu. Najskor
ziska inStanciu triedy Implementation, ktora je singleton a nasledne v cykle
incializovanych pozicii 16pt, spusti cyklus podla nastavenej hodnoty poctu
opakovani testu anotécie, kde vytvara testCase s parametrami inicializova-
nej pozicie lopty a nazvu pohybu. Néasledne sa vyvola metoda init(), ktorej
tlohou je inicializovat TestCase, ziskat agenta a inicializovat test.Test Case
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sa inicializuje tak, Ze sa ziskaji inStancie monitoru, servera a servera agenta.
Nésledne je ziskavany agent, ktory sa ziskava pomocou metody getManager()
triedy AgentManager, vysledkom tejto metddy je hodnota NULL, na zaklade
¢oho testframework vypiSe log Init test case Failed!

29.0.2 RieSenie

Podobny problém s nefunkénym pridavanim hraca sa vyskytol aj pri sa-
motnom pridavani hraca do test frameworku. Tento problém bol vyrieSeny
tpravou konfigurac¢nych parametrov. Kedze pridavanie hracov do test frame-
worku a pridavanie hracov pre anotovanie pouzivaji rovnakt metodu, len pri
anotovani hrac¢a sa kontroluje, ¢i agent existuje, a kedze metoda vytvarajuca
agenta stale vracia hodnotu null, ¢o sa pri samotnom pridavani hraca do
test frameworku nekontroluje, anotovanie nefunguje. Predpokladal som, Ze
dipravou nastaveni sa chovanie metody na pridanie hraca do test frameworku
podari zmenit, aby metdéda vracala vytvoreného agenta. Ani po niekolkych
pokusoch so zmenou nastaveni sa vSak funk¢nost nepodarilo zmenit.
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30 Pridanie vyntuteného prerusenia HighSkills

Posledna tprava || Metod Rybar
Platné od 24. april 2015
Poznamky

Pri analyze predchadzajtcich timov a diplomovych prac sme odhalili, ze
hra¢ vo verzii kedy taktiky a manazment HighSkills bol implementovany v
Ruby, existovala moznost pocas behu LowSkill vo vykonavanom HighSkille
tento LowSkill prerusit. Toto je vhodné napriklad ak vykonavany LowSkill
je dlhsi a nemé vela faz, ktoré su finalize, a teda jeho priebeh musi byt
nepreruseny. Ak vSak pocas takéhoto vykonavania agent spadne, zbytoc¢ne
bude na zemi vykonavat aktualny LowSkill, a preto je vhodné ho prerusit a
dat agentovi pokyn aby vstal. Podobnych situécii na vyuzitie tejto moznosti
moze byt viacero.

Samotné prerusenie vykonavaného LowSkillu mozeme vykonat ak vyho-
dime Exception v checkProgress() v danom HighSkille. Téato metdda bezi
pocas vykonavania LowSkillu a teda vieme kontrolovat jeho priebeh a stav
agenta. Priklad ako to mozme vykonat

if (agentModel.isOnGround ()){
throw new Exception("Agent has fallen");
}

Je vhodné v Exception popisat dovod vyniteného prerusenia LowSkillu.

Samotné prerusenie LowSkillu prebieha v metode execute() v triede HighS-
kill, ktora slizi na vyber a vykonavanie LowSkillow pre vsetky HighSkills.
Vyhodena Exception sa zaloguje a vynuti sa vybratie nového LowSkillu a
prerusenie aktualneho.

try {
checkProgress ();

} catch (Exception e) {

LOG. log (LogType.HIGH SKILL,

"HighSkill "

+ this.getName ()

+ " was interupted while checkProgress() with exception
+oe);

"

pickLowSkill ();
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break ;

Netreba zabudat, ze v metode pickLowSkill() v danom HighSkille musi
byt napriklad sposob, ktorym sa agent postavi alebo napravi situdciu, pre
ktory bol predchadzajiuci LowSkill preruseny, a to napriklad takto

if (agentModel.isOnGround () || agentModel.isLyingOnBack ()

|| agentModel.isLyingOnBelly ()) {
planner.addHighskillAsFirst (new GetUp());

return LowSkills. get("rollback");
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31 Navrh na d’alSiu pracu na hracovi Jim

Posledné dprava | Miroslav Wolf
Platné od 16. maj 2015
Poznamky

Pokracovanie v praci Kedze projekt RoboCup sa stéle vyvija, je na tomto
projekte este mnoho veci nedotiahnutych a tak budtcich vyvojarov ¢aka este
mnoho d'al$ich moznych tdprav. Na§ tim sa zameriaval najmé na tpravu kodu
do konvencii, odstraneniu nepotrebnych casti a teda sme sa snazili kod spre-
hladnit pre dalsiu pracu. Okrem toho sme zakomponovali ZMP pre stabil-
nejsiu rychlu chédzu, upravili detekciu padu, upravili a vylepsili logovanie,
analyzovali, opravovali a dopliali nové funkcie do TestFrameworku a mnoho
d'algich veci. Je tu v8ak niekol'ko ¢asti, ktorym sa nas tim nestihol venovat a
ktoré by bolo vhodné do budtcnosti doplnit a opravit.

Pri analyze TestFrameworku sme si v8imli niekolko nedostatkov, z kto-
rych nas tim opravil len niektoré. Jednou z neopravenych chyb st nefunkéné
anotacie. Nefunkénost anotacii nas tim zanalyzoval. Pri tejto analyze sme zis-
tili, ze pravdepodobnou pri¢inou nefunk¢énosti anotécii je, ze vyuzivali casti
z ruby, no tie uz su odstranené. PodrobnejSiu analyzu mozete najst v inzi-
nierskom diele nasho timu.

Dalsim nedostatkom TestFrameworku je prepinanie medzi testovacimi
pripadmi, ktoré nefunguje. Tomuto problému sa nas tim nevenoval.

V TestFrameworku tiez nebolo mozné pridavanie hracov, no tento prob-
lém sa nadSmu timu podarilo odstranit. Vznikol vSak dalsi problém a to ze
prvy pridany hrac je zaseknuty a ni¢ nevykonéva. Dalsi pridani hradi st viak
uz v poriadku.

Venovali sme sa aj priprave na fakultny turnaj RoboCupu. V TestFra-
meworku sme vytvorili niekolko merani pre turnaj, no niektoré eSte stale
chybaji a to — freeride, obchadzanie prekazok a kop na branu s orientaciou.
Okrem toho chybaju pre spomenuté merania chybaju aj taktiky.

N4s tim doplnil ZMP medzi pohyby — jednéa sa o stabilnejsi rychly pohyb.
Tento pohyb vsak nie je zakomponovany v ziadnej z taktik a agent ho teda
nevybera. Je teda potrebné upravit, pripadne vytvorit nova taktiku ktoré
tento pohyb bude vyuzivat.

Jednym z problémov je aj to, ze ak hra¢ nemé naplanované ziadne akcie
a stoji na mieste, zac¢ne stracat rovnovihu a pomaly sa sklapat. Okrem toho

142



hra¢ ma problémy, ked ma loptu pod sebou a nevidi na nu. Do budtcna
by teda tiez mohlo byt vhodné otestovat hraca v predklone, pripadne pohyb
hlavy.
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Priloha A: InStala¢na prirucka

Posledna tprava || Metod Rybar
Platné od 24. april 2015
Poznamky

Uvod

Tuato instala¢na prirucku vytvoril tim Infinity a ma slazit pre tych, ktory
budiu n&s projekt testovat a pre budice timy, ktoré sa buda podielat na
tomto projekte. Prirucka spaja niektoré ostatné starsie navody na instalaciu
projektu a upravuje ich, aby korespondovali so suc¢asnym stavom projektu.

Prirucka obsahuje importovanie projektu do nastroja eclipse, instalaciu
potrebnych sucasti, spustanie samotného projektu a jeho ¢asti a otestova-
nie niektorych konkrétnych funkcionalit a situédcii. Okrem toho bola struc¢ne
opisana praca v TestFrameworku, praca nasho timu na projekte a niektoré
problémy, ktoré nas tim nestihol odstranit. V pripade akychkol vek nejasnosti,
pripadne vzniknutych problémov sa ozvite na mail timu team8Qcentrum.sk.

Importovanie projektu

V tejto kapitole je v krokoch opisané importovanie projektu. Nas tim
pracoval na projekte prostrednictvom Eclipse Luna a preto bude v navode
opisany postup prave pre toto vyvojové prostredie. Projekt funguje aj s inymi
verziami Eclipse, len je potrebné mat nainstalovany plugin pre Git, ktory
posledna verzia Eclipse Luna uz obsahuje. Projekt by mal fungovat aj s
prostredim Netbeans, no s tym mal nas tim problémy a preto odporiucame
pouzitie Eclipse Luna.

V nasledujtcich krokoch je opisany postup pre importovanie projektu do
Eclipse:

1. Spustte Eclipse
2. Vytvorte si pre projekt workspace
3. V pravom hornom rohu sa prepnite do Git (musite mat nainstalovany

plugin pre Git, alebo pouzivat Eclipse Luna)
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4. Nésledne je potrebné si naklonovat repozitar z nasho Bitbucketu na
vas lokdlny disk. Na toto potrebujete pristup do nasho Bitbucketu.
Ak ho nemate ozvite sa nam na timovy mail team8Qcentrum.sk. Pre
klonovanie stla¢te vlavo hore ikonku ,Clone a Git repository...“ podla
obrazka:

al Git Repositories 25 = H

= ...i’ 't{}{h' {% k- -

| Clane a Git Repository and add the clone to this view

5. Do pola URI skopirujte nasledovny odkaz na branch nasho projektu
(https://bitbucket.org/robocup_tp09/agent/branch), polia Host
a Repository path sa vyplnia automaticky. Zadajte este do poli User a
Password vase meno a heslo, ktoré pouzivate pri prihlasovani na tucet
v Bitbucket-e, v ktorom méte pristup k naSmu projektu a kliknite na
tlac¢idlo Next.

6. V nasledovnom kroku stladte tlac¢idlo Deselect All a nasledne zaskrtnite
iba branch Master a stlac¢te tla¢idlo Next.

7. Zvolte si cestu, kam sa vam branch mé naklonovat. Stla¢te tlac¢idlo
Finish a pockajte kym sa branch naklonuje.

8. Teraz by ste mali vlavo hore vidiet naklonovany branch. Otvorte si
zlozku kam ste si naklonovali branch (defaultne - C:\Users\[username|\git\master).
Zo zlozky TestFramework skopirujte siibor s nazvom ,,.project” do zlozky
Jim, skopirovany sibor otvorte v textovom dokumente a prepiste treti
riadok z <name>TestFramework< /name> na <name>Jim< /name>
a stibor ulozte.

9. Vrafte sa do Eclipse, kde kliknete pravym tlac¢idlom na my$i na naklo-
novany branch vlavo hore a zvolite Import Projects...
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10. Nechajte zvolené Import Existing Projects a stlacte tlacidlo Next.

11. Mali by ste vidiet tri projekty a to Jim, RoboCupLibrary a TestFra-
mework. Nechajte pri nich policka zaskrtnuté a stlac¢te tlacidlo Finish.

12. Projekty by sa vdm mali naimportovat do eclipse. Teraz sa uz len vpravo
hore prepnite naspit z Git na Java a mali by ste vidiet naimportované
tri projekty.
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Instalacia potrebnych stucasti projektu

V tejto kapitole je v krokoch opisana instalacia stucasti projektu, ako aj
odkazy z ktorych si sicasti nainstalujete. Instalacia je opisana pre Windows,
Linux a Mac, no instalaciu na Linux a Mac na$ tim neskasal a teda v tomto
navode je len prepisany navod z wiki, ktory vytvoril niektory z minuloro¢nych
timov.

Instalacia na Windows

V nasledujicich bodoch je opisana instalacia potrebnych sicasti na Win-
dows. Instalacia funguje pre 32 aj 64 bitovia verziu Windowsu.

1. Ako prvé si stiahnite potrebné instala¢né subory:

MS Visual C+-+ 2008 Redistributable Package (x86): http://www.
microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=29 (nepovinné)

Simspark 0.2.4: http://sourceforge.net/projects/simspark/
files/simspark/

ressserver3d 0.6.7: http://sourceforge.net/projects/simspark/
files/rcssserver3d/

Ruby - http://rubyinstaller.org/downloads/
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2. V poradi v akom st uvedené ich nainstalujte.
3. Restartujte pocitac.

4. Chodte do zlozky bin, ktora sa nachadza v zlozke kde ste nainstalovali
resserver (C:\Program Files (x86)\rcssserver3dd 0.6.7\bin) a spustite
ressserver3d.cmd a ressmonitor3d.cmd v tomto poradi. Malo by sa vam
zobrazit okno so simula¢nym prostredim - futbalovym ihriskom. Potom
spustite ressagent3d.cmd a mal by sa na ihrisko pridat hraé¢, ktory vsak
slazi iba na otestovanie ze vSetko funguje spravne.

Oficidlny navod najdete tu: http://simspark.sourceforge.net/wiki/
index.php/Installation_on_Windows

Instalacia na Linux a Mac

Pre instalaciu na Ubuntu 14.04 alebo 14.10 si najskor nainstalujte nasle-
dovné balicky

sudo apt—get install build—essential xorg—dev libudev—dev
libts —dev libgll —mesa—dev libglul —mesa—dev libasound2—dev
libpulse—dev libopenal—dev libogg—dev libvorbis—dev
libaudiofile —dev libpngl2—dev libfreetype6—dev libusb—dev
libdbus—1-dev zliblg—dev libdirectfb —dev

sudo apt—get install doxygen
sudo apt—get install freeglut3 freeglut3—dev

sudo apt—get install libode—dev libode—sp—dev libodel
libodelsp

sudo apt—get install libdevillc2 libdevil —dev
sudo apt—get install libboost—all —dev

sudo apt—get install phpb—gd

Nésledne si nainsStalujte Ruby. Testované je verzia 1.9 a 2.0 napriklad
pomocou RVM
https://www.digitalocean.com/community/tutorials/how-to-install-
ruby-on-rails-on-ubuntu-14-04-using-rvm
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Stiahnite si najnov§ie zdrojové kody podla ingtrukcii nahttp://simspark.
sourceforge.net/wiki/index.php/Installation_on_Linux#Ubuntu

Podla instrukcii na stranke si ich aj skompilujte a nainstalujte. Ak natra-
fite na problém s chybajicou referenciou na libruby, musite si ru¢ne vytvorit
symlinku do /usr/lib/ z vasho aktuéalneho libruby.so.x.x podla verzie ktoré
méate nainstalovani a nazvu stiboru ktoré vam compiler hlési ako chybajicu.

InStaldciu na Mac nas tim neskuasal, no je opisana na wiki jednym z mi-
nuloro¢nych timov spolu s dal§imi ndvodmi na instaléciu: http://labss2.
fiit.stuba.sk/TeamProject/2014/team08is-si/wiki/index.php/N%C3%A1lvody_
a_in%C5%A1tal’C3%Alcie

Spustanie projektu

Tato kapitola obsahuje v jednotlivych krokoch spustanie a nastavenie
projektu. Pred spustenim projektu musite mat nainstalované vSetky potrebné
stucasti popisané v tomto dokumente a importovany projekt vo vyvojovom
prostredi.

Spustanie agenta Jim

Pred spustenim samotného agenta, je potrebné spustit najskor server a
monitor. Otvorte prie¢inok bin, v zlozke kde méte nainstalovany rcsserver
(C:\Program Files (x86)\rcssserver3d 0.6.7\bin) a spustite najskor rcssser-
ver3dd.cmd a potom rcssmonitor3d. Potom by ste mali vidiet simula¢né pro-
stredie — ihrisko. Teraz spustite projekt Jim (spustite triedu Main.java z
bali¢ka sk.fiit.jim.init). Na ihrisko by sa mal pridat hrac.

V simula¢nom prostredi viete pohybovat kamerou pomocou W, S, A, D
a simulaciu spustite stlacenim R. Stla¢enim () simuléaciu ukoncite.

Spustanie TestFrameworku

Spustanie TestFrameworku prebieha rovnako ako spustanie agenta Jima
popisané vyssie a teda najskor musite spustit server a potom monitor. TestF-
ramework spustite z triedy Init.java v balicku sk.fiit.testframework.init.

Po spusteni TestFrameworku by sa vam malo zapnit rozhranie, v kto-
rom mozete nastavovat polohu lopty a agentov, pridavat agentov, simulovat
strelbu, sledovat informacie a rozne dalSie veci. Agentov mozete pridat z
tabu Manage agents, vybratim timu a stlacenim Add. Nasledne by sa mal
hra¢ pridat na ihrisko.

V simula¢nom prostredi viete pohybovat kamerou pomocou W, S, A, D
a simulaciu spustite stlacenim R. Stla¢enim ) simuléaciu ukoncite.
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Testovanie funkénosti projektu

V tejto kapitole sa budeme venovat otestovaniu niektorych konkrétnych
situacii, ¢i uz ide o funkcionalitu, ktord bola pridani naSim timom, ¢i o
otestovanie roznych taktik a spravania agenta. Okrem toho tu budi opisané
aj problémy spojené s TestFrameworkom, ktoré zatial neboli vyrieSené a
opravené.

Testovanie réznych taktik

Rozne taktiky mozete nastavovat v textovom subore, ktory sa nachadza v
projekte Jim, s nazvom settings.properties. V tomto subore je potrebné pre-
stavit DEBUG _TACIC ENABLE = false na true. Taktiky mozZete menit
zmenou hodnoty DEBUG_ TACTIC NAME = DefaultTactic, na pozado-
vanu taktiku. Taktiky sa nachadzaja v balickoch v projekte Jim:

e sk fiit.jim.decision.tactic — predvolena taktika (DefaultTactic)
e sk.fiit.jim.decision.tactic.attack — taktiky pre utok
e sk.fiit.jim.decision.tactic.defense — taktiky pre obranu

e sk.fiit.jim.decision.tactic.oldgoalie — taktika pre brankara, no tato tak-
tika nefunguje

e sk.fiit.jim.decision.tactic.tournament — taktiky pre turnaj (rozne dis-
cipliny)

Testovanie TestFrameworku

Pri spustani TestFrameworku sa drzte pokynov uvedenymi vyssie v pri-
rucke. TestFramework slazi pre réozne merania, simulovanie striel, testova-
nie, anotacie, pridavanie hracov, nastavenie pozicie lopty, nastavenie pozicie
hracov zistovanie informacii a celkové nastavovanie simula¢ného prostredia.
V nasledujicich bodoch bude opisané grafické rozhranie TestFrameworku a
spustanie jednotlivych funkcii TestFrameworku.

Po spusteni TestFrameworku vidime v grafickom rozhrani v karte ,Server
monitoring” nastavovanie testovacich pripadov, prepinanie medzi jednotli-
vymi agentmi so zmenou ich pozicie (agentov je nutné najskor pridat), na-
stavenie polohy lopty a simulaciu strelby s nastavenim strany a vzdialenosti,
z ktorej bude lopta vystrelend. Okrem toho si v pravom dolnom rohu mozete
nastavit 7 roznych arovni logovania, pricom logy vidite v dolnej ¢asti obra-
zovky. Najvicsiu plochu zaberaji déta monitoru, v ktorom su rézne infor-
maécie o polohach agentov, lopty a ich natoceni. V karte ,Server monitoring*
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je okrem iného mozné prepnut sa do karty pre 2D pohlad z hora ihriska a
jeho nastavenia.

V karte ,Manage agents“ je mozné do jednotlivych timov pridévat hracov
a d'alsia karta slazi pre anotovanie. V poslednej karte Tournament, ktoria do
TestFrameworku pridal nas tim, je mozné sa prepinat medzi jednotlivymi dis-
ciplinami FIIT turnaja a merat jednotlivé discipliny. V momentalnom stave
sa medzi tymito disciplinami nachadza merania rychlosti, stability chodze,
kopu lopty na presnost a kopu lopty na ur¢eny bod. Mali by v§ak pribudnit aj
ostatné merania, aby boli pokryté vsetky discipliny z turnaja. Pouzitie tychto
merani je vysvetlené v samotnom grafickom rozhrani. Treba v8ak mysliet na
to, ze funkcie v tychto kartach nezabezpecuji zmenu taktiky potrebnej na
vykonanie discipliny, slizia iba na meranie a agenta je teda potrebné nasta-
vit na prisluchajicu taktiku podla discipliny, ¢o je v tejto prirucke opisané
vyssie.
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Obr. 17: Ukazka grafického rozhrania TestFrameworku

Nedostatky v TestFrameworku

N&S tim sa zaoberal aj odstranovanim niektorych nedostatkov TestFra-
meworku. Bohuzial sa nam vSetky chyby nepodarilo odstranit.

Opravené bolo napriklad pridavanie hracov, kde sa vSak vyskytla nova
chyba — prvy pridany hrac¢ je zaseknuty. Dalsi pridany hraci sa vSak uz spra-
vaju korektne.

Jednou z dalSich nedostatkov je nefunkcéné prepinanie testovacich pri-
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padov. Tento nedostatok sa nepodarilo odstranit a nie je jasné ¢i niekedy
fungoval.

Dalsim nedostatkom st nefunkéné anotacie. Anotécie kedysi fungovali
spravne, no v momentalnom stave nefunguji. Nas tim tento nedostatok ne-
stihol odstranit, no pracovali sme na analyze nefunkénosti tychto anotécii,
ktora mozete najst v inzinierskom diele nasho timu.
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Priloha B: Standard pre kod

Posledna uprava Juraj Simek
Platné od 19. november 2014
Poznédmky Pridané priklady logovacich typov

Tento dokument opisuje to, aké konvencie je nutné dodrziavat pri do-
pliani kodu projektu agenta hrajuceho roboticky futbal a s nim suvisiacich
projektov. Konvencia je urcené pre vSetkych ¢lenov timu, ktori zasahuji do
zdrojového kodu projektu. Konvencie pisania kodu uvedené v tomto doku-
mente vychadzaji najméa z dokumentu Java Code Conventions [15].

Zakladné konvencia pisania kédu v jazyku Java
Nazvy

Nazvy tried, rozhrani a vijctovijch typov za¢inajte velkym pismenom, pri¢om
je dolezité, aby ste im vyberali vystizné, ale pokial mozno stru¢né nazvy. Pri
viacslovnych pomenovaniach pouzivajte styl camel-case. V pripade rozhrani
uved'te v ramei nazvu predponu i.

class KickHighSkill { }
interface IHighSKill { }

Nazvy premenngch a metod za¢inajte malym pismenom. Pri viacslovnych
pomenovaniach znova pouzite camel-case. Opét je dolezité dbat na to, aby
bol nazov zrozumitelny, ale pritom stru¢ny.

void getPrescribedSituations() { ... }
int currentHighSkill = 40;

Nazvy konstdnt uvadzajte velkym pismom. Ich jednotlivé slova oddelujte
podtrznikom (_).

public final static int THIS_IS_CONSTANT = 30;

Nazvy balikov piste malymi pismenami.

sk.fiit.jim.agent
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Formatovanie zdrojového kédu

Kazdy kod vo vnutri akéhokol'vek bloku odsad'te tabuldtorom:

{
int x = 4;

+

Otvaraciu zatvorku oznacujucu blok kodu piste hned za prikazom, ku kto-
rému prislicha:

if (x == 3) {
}
Telo kazdého cyklu a podmieneného prikazu uvadzajte v zatvorkach { a } aj

v pripade, Ze predstavuje len jeden prikaz! Toto je nesmierne dolezité kvoli
predchadzaniu chybam pri rozsirovani kodu v budtcnosti.

if (x == 3) {
return false;
} else {

return true,;

}

Kazdy prikaz piste do osobitného riadku.

Xcoord++;
Ycoord++;
kick ();

Kazdu premenni (aj lokdlnu) vhodne definujte na novom riadku.

int myVariableA = 4;
int anotherVariable;
int thisVariablelIsAlsoNeeded;

DiZka riadku by nemala presiahnut 80 znakov. Ak je prikaz prilis dlhy rozdel'te
ho, pricom rozdeleni ¢ast vhodne odsadte tak, aby sa operatory nachédzali
na novom riadku. BlizSie informacie najdete v kapitole Wrapping Lines do-
kumentu [15]. V tomto pripade treba pamétat hlavne na to, aby bolo pri
pohlade na kod jasné, ¢o patri spolu, a ¢o je uz iny prikaz
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Medzi definiciami metod v triede uvedte jeden prazdny riadok.

public String toString() {
}

VXS

* Comment

*/

public int getPlaygroundSize () A

+

Serializacia

Ak trieda pozaduje implementovanie rozhrania Serializable a v ramci toho
definiciu serialVersionUID, neuvadzajte @SupressWarning("serialization”),
ale do vnutra triedy uvedte definiciu, napriklad static final long serialVer-
sionUID = 42L; Cislo serialVersionUID moze byt samozrejme Tubovolné.
Viac o jeho vyzname a o serializacii objektov je v [17] a [3].

Pisanie komentarov v jazyku Java

Jednoriadkové komentare piste vyluéne pomocou // a neuzatvarajte ich me-

dzi /* a */

// single line comment

Ak méa komentar viac riadkov, napiste ho medzi /* a */, pricom je vhodné
aby ste na kazdom riadku uviedli znak *. Medzi znakom * a prvym pismenom
komentara uvedte jednu medzeru.

/ *

¥ This s

¥ Multiline
¥ Comment

*/
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Dokumentac¢né komentare

Pred kazdou triedou a metédou, ktord je verejna sa uvadzajte dokumen-
tacny komentar medzi /** a */ generujici JavaDoc. Viac informaécii o pisani
JavaDocu je v [14]. Nepouzivajte ziadne vymyslené tagy, ktoré nedefinuje
JavaDoc. JavaDoc pripista tieto tagy:

@author
Qversion
@param
@return
@exception
@see

@since
@serial
@deprecated

Vyznam jednotlivych tagov je uvedeny v [14].

Kazdy autor uvedie do dokumenta¢ného komentara koédu, ktorému prislicha
svoje meno v nasledovnom tvare:

@author <meno_autora> (<nazov_timu> - <rok>)
Pricom:
<meno_autora> - autorovo celé meno

<nazov_timu> - meno timu, ak v time nepracuje, uvedie len rok
<rok> - rok v ktorom je kod upravovany

Priklad:
@author Juraj Simek (Infinity - 2014)

Pred kazdou public metédou do komentara uved'te pomocou @param vyznam
jednotlivych parametrov, pomocou Q@exception opiSte kedy vyhadzuje aku
vynimku a pomocou @return napiste, ¢o metoda vracia:

VAR
* Returns position of the goal according to player’s side.
*

¥ @param side player’s team side
¥ @return absolute postition of the goal
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*/
private Vector3D getGoalAbsolutePosition(Side side) {

}

Dokumentac¢né komentare musia byt stru¢né, ale predovsSetkym zrozumi-
telné, aby sa v nich vyznali aj ti, ¢o dany kod neprogramovali.

Vynimky

Ak zachytavate vynimku, je potrebné ju zalogovat. Nikdy mozné vynimky
neignorujte pomocou catch(Exception e) {} ! Vhodné je bud vynimku
zachytit a zalogovat a potom oSetrit vynimoc¢ny stav, alebo ju znova vyhodit
a oSetrit pripadny vynimoc¢ny stav v inej casti kodu, ak to v tejto ¢asti nie
je mozné. Nasledovny kod by sa preto nemal vyskytovat casto:

catch(NoSuchMethodException e) {
LOG.error ("Situation description", e);
throw e;

+

Niekedy je vSsak vhodné zalogovat, ze vynimka niekde nastala a znova ju
vyhodit. Preto je vyssie uvedeny kod povoleny v situaciach, ked je to naozaj
opodstatnené. Ak uznéte za vhodné zalogovat vynimku a opét ju vyhodit
bez jej oSetrenia, uvedte komentar vysvetlujici vase rozhodnutie.

Logovanie

V metode, kde sa loguje ziskate loger pomocou JLog.getLogger (). Idedlne
je, aby ste vytvorili ¢lensk premennt pre celd triedu, ktora bude loger po-
uzivat:

Private Logger LOG = JLog.getLogger ();

Logujte potom pomocou Standardného API triedy Logger [7]. Pre uplnost
informécii v kratkosti uvadzame to, ako sa loguje pomocou tohto rozhrania.
Standardne loger vytvorite ako privatnu staticki konStantu v triede, ktord
ho pouziva. Vdaka tomu budete moct zachytavat, v ktorej triede vznikla
udalost logovania. Logeru date identifikitor, ktory najcastejSie predstavuje
meno danej triedy:
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private final static Logger LOG =
Logger.getLogger (LoggingExamples.class.getName ());

Na logovanie v Jimovi v8ak pouzite predkonfigurovany globalny loger pomo-
cou JLog.getLogger () tak, ako to bolo opisané vyssie.

Ked ste ziskali loger, v akejkol'vek metode danej triedy potom mozno tento
loger pouzit na logovanie roznych udalosti. Java API predpisuje nasledovné
najcastejsie pouzivané trovne logovania Level. FINEST, Level. FINER, Le-
vel. FINE, Level. INFO, Level WARNING o Level SEVERE, kde FINEST -
FINFE st na najnizsej arovne logovania a loguji sa nimi najmenej podstatné
informécie. Nimi sa loguji najmé informécie o ispe§nom vykonani uréitého
bloku koédu. Level FINEST pouzivajte na logovanie pomocnych ladiacich
vypisov v ¢ase vyvoja novej funkcionality. Pomocou INFO logujte rozne in-
formaécie, ktoré chcete vlozit do logu, maja informacény charakter a neviete im
priradit vhodnejsi level. WARNING slazi na logovanie varovani (napriklad
informécie o tom, Ze nastala vynimka a bola oSetrend) a SEVERFE na logo-
vanie zavaznych chyb, z ktorych sa program nevie zotavit. Logovat mozete
pomocou metddy log():

LOG.log(Level .INFO, "Information");

Pre zakladné typy logovania definované Java API logerom mozete pouzit aj
logovanie pomocou predpisanych metod:

LOG.finest ("Finest") ;
LOG.finer ("Finer");
LOG.fine ("Fine");
LOG.info ("Information");
LOG.warning ("Warning");
LOG.severe ("Severe") ;

Loger JLog pouzivany v projekte Jim navySe, oproti trovniam v triede Level,
definuje tieto typy logov:

LogType . INIT
LogType . AGENT_MODEL
LogType . WORLD_MODEL
LogType . INCOMING_MESSAGE
LogType .0UTCOMING_MESSAGE
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LogType.LOW_SKILL
LogType .HIGH_SKILL
LogType.GUI
LogType.TACTIC

Tieto typy umoznuji logovat informéacie pre Specidlne udalosti. Pomocou
tychto typov logujte len informécie do tirovne Level. INFO standardného Java
APT logera, pricom ak moézete pouzit jeden z tychto rozsirenych typov, pou-
Zite ho. Ak chcete logovat nejaka udalost, ktoru LogType nepredpisuje, bud
ju do LogType pridajte, alebo pouzite Level.INFO. Novy typ logu mozete
pridat do triedy LogType pridanim nasledovného riadku v zozname definicii
konstant:

public static LogType <NEW_TYPE_NAME> =
new LogType ("<NEW_TYPE_NAME>",
BASE_LEVEL_NUMBER + <NEXT_NUMBER>);

<NEW _TYPE NAME> predstavuje nazov nového logovacieho typu a piste
ho velkymi pismenami, nakol'ko ide o konstantu. <NEXT NUMBER > udéva
poradové ¢islo nového levelu a zapiste ho ako celé ¢islo o jednotku vécsie od
najvacsieho ¢isla, ktoré pouziva nejaky typ logu definovany v triede LogType.

Vyznam jednotlivych typov dodefinovanych v triede LogType je nasledovny:

e [NIT: Inicializa¢né spravy napriklad vo funkecii main(), nadviazanie
spojenia so serverom, nacitanie XML suborov a vSetky akcie, ktoré
konfiguruju agenta skor, ako zacne odosielat nejaké data na sever. Pri-
klad: sk.fiit.jim.init.SkillsFromXmlLoader metoda laod()

long xmlEnd = System.currentTimeMillis ();

double seconds = (xmlEnd - xmlStart) / 1000.0;

LOG.log(LogType.INIT, "Moves  loaded from, files  in "
+ seconds + " seconds");

e AGENT MODEL: Logy tykajiuce sa modelu agenta. Najcastejsie v ba-
liku jim.agent. Tento level mozno pouzit vSade, kde sa spracovavaju
informacie o reprezentécii agenta, ako jeho poloha. Priklad: sk.fiit.jim.
agent.AgentInfo metoda isWayFree()

LOG.log(LogType . AGENT_MODEL ,
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"opponentPosition =, ["

+ opponentPlayerPosition.getX ()
+ n 1]

b

+ opponentPlayerPosition.getY() + "]1");

e WORLD MODEL: Logy tykajice sa modelu sveta. Pouziva sa na-
priklad vo funkciach, ktoré prepocitavaja polohu objektov na ihrisku.
Priklad: sk.fiit.jim.agent.models. WorldModel metéda calculateBallPo-
sition()

LOG.log(LogType . WORLD_MODEL ,
"PlayerIDs are not implemented yet!!!");

e INCOMING _MESSAGE: Logovanie spravy prichddzajicej zo servera
alebo logovanie informéacii z funkcii, ktoré takiato spravu spracavaju.
Prikad: sk.fiit.jim.agent.communication.Communication metoéda rece-
ive()

String incoming = new String(buffer, O,

messagelength);
LOG.log(LogType . INCOMING_MESSAGE, incoming);

o QUTCOMING_MESSAGE: Logovanie spravy odosielanej na server
alebo logovanie informécii z funkcii, ktoré takito spravu spracivaju
a odosielaju. Priklad: sk.fiit.jim.agent.communication.Communication
metoda transmit ()

private void transmit(String what) throws
I0Exceptiond
LOG.log (LogType.OUTCOMING_MESSAGE, what);

o LOW _ SKILL: Informacné logy tykajuce sa low skillov. Priklad: sk.fiit.
jim.agent.moves.LowSkill metdda step()

LOG.log(LogType . LOW_SKILL,
"Currentlyactive phase: "
+ activePhase.name);
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e HIGH SKILL: Informac¢né logy tykajtce sa high skillov. Priklad: sk.fiit.
jim.agent.highskill. GoTo metoda pickLowSkill()

else if (this.tacticallInfo.isOnPosition()) {
L0G.log(LogType .HIGH_SKILL, "close");
return null;

o GUI: Informacné logy tykajtce sa grafického rozhrania robota. Priklad:
sk.fiit.jim.gui.ReplanWindow metdda reloadScripts()

LOG.1log (LogType.GUI,
"Scriptyreload request, from ,GUI");

e TACTIC: Informac¢né logy tykajice sa vrstvy taktik. Priklad: sk.fiit.jim.
decision.tactic. MatchStarter Tactic metoda runBeam()

this.beamExec
.BeamAgent (Vector3D.cartesian(-4, 7, 0.1));
LOG.log(LogType.TACTIC, "BEAM_,-,LEFT_,7");

Ak logujete iba pomocné vypisy (najmé pre seba), ktoré nie s potrebné pre
finalne logovanie, pouzivajte Level. FINEST, ako uz bolo spomenuté vysSie.
Loger moézete potom v main() funkeii nastavit tak, aby sa logovali len vyssie
arovne. Ak potrebujete vypisovat pocas vyvoja nejaké informacie pomocou
System.out.printin(), modzete tak urobit, ale pri finalizovani a nasadeni vasho
kédu nezabudnite tieto ¢asti skuto¢ne zmazat, nie len zakomentovat.

Loger mozete konfigurovat vo funkcii main() projektu. Pred jeho prvym spus-
tenim je potrebné, aby ste zavolali metodu JLog.setup(), ktora prijima 2 bo-
olean hodnoty. Prva urc¢uje, ¢i sa bude logovat na konzolu, druh4, ¢ sa bude
logovat do stiboru. Stbor sa nachidza v koreiovom adresari projektu a ma
nazov jim_ logs.html. Logy st ulozené v prehladnej HTML tabulke.

Bez d'algich nastaveni sa loger obaleny triedou JLog sprava ako Standardny
Logger z Java API. Ak chcete logovat aj dodato¢né typy logov menované
vysSie, musite v main() tieto typy pridat pomocou metoédy addLogType():

JLog.addLogType (LogType . INCOMING_MESSAGE) ;
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Ak chcete pridat vSetky typy, ktoré definuje LogType, zavolate metodu ad-
dAllLogTypes() triedy JLog. Potom mozno logovat tieto nové typy pomocou
metody log triedy Logger:

L0G.log(LogType . INCOMING_MESSAGE, "message');

Logy by mali byt zrozumitelné. Kazdy zapis do logu méa mat opodstatnenie
a ma byt zmysluplny a formulovany tak, aby sa dalo pochopit, ¢o sa udialo a
preco. Logovat treba len pomocou tu opisaného API. Na logovanie sa nepou-
zivaji vlastné metody a hlavne nie System.out.println(). Nedefinujte dalsie
logery ale pouzivajte globalny loger, ktory je nakonfigurovany pomocou JLog.
Vhodné je obmedzit sa len na pouzivanie metod log(), finest(), finer(), fine(),
info(), warning(), severe().

Dalsie konvencie

Metody, ktoré vracaju kolekcie alebo polia nesmi vracat null. Namiesto null
je vratte prazdnu kolekciu alebo prazdne pole.

Pri pomenovavani premennych a pisani komentarov sa vyhnite skratkam.
Vgeobecne zname skratky (napr. HTML, TCP/IP) su v poriadku.

Ak potrebujete pouzit nejaka funkcionalitu, najprv sa dokladne pozrite do
dokumentéacie, ¢i na to neexistuje trieda alebo nejakd metéda a az vtedy
ak neexistuje vytvorte odpovedajici kod. Nikdy neprogramujte triedy ako
heSovacie tabulky, ktoré mé Java v kniZniciach.

Pouzivajte vyhody generického programovania pri praci s kolekciami. Vzdy
uvadzajte do zatvoriek < a >, aké typy sa v danej kolekcii budu pouzivat.

Metody, ktoré vracaju kolekcie alebo polia nesmi vracat null. Namiesto
null je potrebné vratit prazdnu kolekciu alebo prazdne pole.

Vyhnite sa skratkdm. VSeobecne zname skratky st v poriadku.

Ak chcete nieco vytvorit, najprv sa pozrite do dokumentacie, ¢i na to ne-
existuje trieda a az vtedy ak neexistuje ju vytvorte. Neprogramujte veci ako
hegovacie tabulky, ktoré ma Java v kniZniciach.

Pouzivajte vyhody generického programovania pri praci s kolekciami. Vzdy
uvadzajte do zatvoriek < a >, aké typy sa v danej kolekcii budu pouzivat.
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