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Motivation

Motivation

“Ziel" des RoboCups

@ Grundlegend fiir
erfolgreiches Teamplay und
Taktik im FuBball

Aktuelle Situation

@ Steigende Anzahl an
Robotern pro Team,
groBeres Feld

@ Ein Roboter ist am Ball, was
machen die anderen?

’




Fragestellung

Fragestellung

Fragestellung

Entwicklung eines Verfahrens fiir die strategischen Positionierung
der Spieler auf dem Feld.

@ Wo soll der Roboter hin?
@ Wie kommt der Roboter dahin?

v

Herangehensweise

@ Auswahl der grundlegenden Methoden und entwickeln der
algorithmischen Herangehensweise

@ Implementierung einer ReferenzlGsung

@ Qualitative Analyse des Verfahrens an ausgewahlten
Testszenarien (Simulation/Roboter)

A
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Uberblick iiber das System

Inferenzmethode
Z.B. A*-Suche

17

Situationsmodell
2 dimensionales Voronoidiagramm tiber dem Spielfeld
mit Potentialen in den Zellen

Voron0|d|agr_amm Potentialfeld
Zur Erzeugung eines o
Graphen/Diagramms der Strate ig

iiber dem Feld 9

1 1T
Perzeptuelle Information
z.B. Ball und Spielerpositionen




Methoden
®00

Voronoidiagramm

e Voronoidiagramm unterteilt die Ebene in Zellen (fiir gegebene
Punkte)

@ Delaunay Graph ist der duale Graph des Voronoidiagramms|2]
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Beispiele fiir Voronoidiagramme iiber dem Feld

Rechteckmuster Wabenmuster
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Uberblick iiber das System

[ele] lejele] 000

Inferenzmethode
z.B. A*-Suche

1T

Situationsmodell
2 dimensionales Voronoidiagramm tber dem Spielfeld
mit Potentialen in den Zellen

1r

Voron0|d|agramm
Zur Erzeugung eines
Graphen/Diagramms

Uber dem Feld

Potentialfeld

Beschreibung
der Strategie

ir

T

Perzeptuelle Information
z.B. Ball und Spielerpositionen

Zeitplan
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Motivation Fragestellung Uberblick iiber das System

Positionierungsstrategie

@ Gewiinschte Position ist der
Mittelpunkt des Rechtecks,
welches von der Ballposition
und der duBeren
gegnerischen Ecke
aufgespannt wird[1]

@ Hysterese verhindert
springendes Verhalten

Methoden
000800

Erste Resultate

Zeitplan
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Potentialfeld

@ Ein Potentialfeld ist die Ableitung eines Skalarfelds nach dem
Ort

@ Repulsor- und Attraktorfelder
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Uberblick iiber das System

Inferenzmethode
z.B. A*-Suche

Situationsmodell
2 dimensionales Voronoidiagramm tber dem Spielfeld
mit Potentialen in den Zellen

Voron0|d|agr_amm Potentialfeld
Zur Erzeugung eines T i
Graphen/Diagramms der Strate ig

iiber dem Feld 9
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Perzeptuelle Information
z.B. Ball und Spielerpositionen
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Kombination von Potentialfeld und Voronoidiagramm
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Uberblick iiber das System

Inferenzmethode
z.B. A*-Suche

Situationsmodell

2 dimensionales Voronoidiagramm tber dem Spielfeld
mit Potentialen in den Zellen

r 1

Voron0|d|agr_amm Potentialfeld
e e Beschreibun:
Graphen/Diagramms i 19

tber dem Feld er strategie

: 3 :

Perzeptuelle Information
z.B. Ball und Spielerpositionen
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Pfadsuche

e Finde den optimalen Pfad mit A* (gelbe Linie)

Distanz wichtiger

Potentiale wichtiger

Kostendefinition fiir A*:
cost(x,z) = A+ |Ix — z|[ + (L = A) - [p(x) — p(2)]

Zeitplan
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Zeitplan

Zeitplan

Experimente

@ Mit Gegnern (Simulation)

@ Dynamisch: welchen Pfad geht der Roboter wirklich
(Simulation)

@ Statische auf dem Nao

Arbeit am Manuskript

@ Gesamtverfahren beschreiben
@ Diskussion der perzeptuellen Informationen
@ Experimente beschreiben :D

@ Auswertung
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