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Aufgabe der Verhaltenssteuerung
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Verhaltenssteuerung 2010
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Optionen und XABSL-Syntax
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Beispiel – Gehe zum Ball
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Beispiel – Schieße den Ball
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Beispiel – Gehe zum Ball
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Beispiel – Schieße den Ball
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Andere Ansätze als 2009

• Teamkapitän

• Immer zum Tor ausrichten

• Feste Positionen
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Teamkapitän

• 2009: dezentrale Teamkoordination
• Jeder Spieler wählt Rolle selbst
• Inkonsistente Weltmodelle

• 2010: zentrale Koordination durch Teamkapitän
• Kapitän entscheidet für gesamtes Team
• Rangfolge der Teamkapitäne
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Immer zum Tor ausrichten

Video

file:///home/rico/Documents/Uni/WS1011/fumanoids/vortrag%20strategie/videos/omniwalk.mp4
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Feste Positionen

Video

file:///home/rico/Documents/Uni/WS1011/fumanoids/vortrag%20strategie/videos/positions.mp4
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Aktueller Stand
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Ausblick

• Verbesserungen im Verhalten
• Simulator
• Strategien erweitern, parametrisieren
• Dribbeln und Schießen
• Torwart

• Neue Roboter
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Danke!
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