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Implementierung für den Roboter

• Basisfunktionen – in XABSL verwendbar
• float apf.reset(myself.x, myself.y);

• float input apf.addGoal(x, y, a, r, s);
• float input apf.addObstacle(x, y, a, r, s);
• float input apf.addTangent(x, y, a, r, s);

• float input apf.scaleVector(length);

• float input apf.vector.x;
• float input apf.vector.y;
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Implementierung für den Roboter

• Weitere Funktionen
• float input apf.AddTeammateObstacles(a, r, s);
• float input apf.AddVisionObstaclesRel(a, r, s);
• float input apf.AddVisionObstaclesAbs(a, r, s);
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Anwendungen

• Positionierung des Teams

• Hindernisvermeidung

• (Zum Ball laufen)

• (Dribbeln)

• Hinter den Ball laufen 
 → verwendet fürs zum Ball laufen und Dribbeln

• Um Hindernisse herum dribbeln
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Anwendungen

• Positionierung des Teams
• Absolute Koordinaten
• Goal: Zielposition
• Obstacles: Kommunizierte Positionen der Mitspieler
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Anwendungen

• Hindernisvermeidung
• Relative Koordinaten
• Goal: Zielposition
• Obstacles: Erkannte Gegner
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Anwendungen

Simulator - Demo
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Anwendungen

• (Zum Ball laufen)
• Relative Koordinaten
• Goal: Schussposition hinter dem Ball
• Obstacle: Position vor dem Ball
• Anziehendes Obstacle: Schussposition hinter dem Ball
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Anwendungen

• (Dribbeln)
• Relative Koordinaten
• Goal: Position hinter dem 

Ball
• Tangentialfelder: ein 

rechtsdrehendes rechts 
vom Ball, ein 
linksdrehendes links vom 
Ball
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Anwendungen

• Hinter den Ball laufen
• Relative Koordinaten
• Goal: Schussposition hinter dem Ball
• Obstacle: Position vor dem Ball
• Anziehendes Obstacle: Schussposition hinter 

dem Ball

• Verwendet fürs zum Ball laufen und Dribbeln
• Simple Lösung für ball_in_front
• Hysterese
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Anwendungen

• Um Hindernisse herum dribbeln
• Bestimmung der Dribble-Richtung

• Absolute Koordinaten
• Position: Ball
• Goal: Tor
• Obstacles: Erkannte Gegner

• In diese Richtung dribbeln
• Relative Koordinaten
• Goal: Punkt in Dribble-Richtung
• Obstacles: Erkannte Gegner
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Anwendungen
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Danke!
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Fragen?
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