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Verhaltenssteuerung 2010
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Default

pd

PlaySoccer

pd

GameController

ShowsStrategy GCPlay
/ *
AggressiveSupporter LonelyStriker Goalie MotionControl \
Supporter Striker Defender Idle ‘ StandUp Walk Kick GoalieMotion| | GoalieMotionShort
v y
GCReady WalkControl
y ¥ // \\\
OrthoDribble| |StabilizedKick| | DribbleForward WalkOmniToAbs | |StopWalking| | WalkHighRotation WalkToPoint| |WalkOmni
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Optionen und XABSL-Syntax

Freie Universitat G/

approach

ortho

ball

dribble
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==

option Fieldplayer {

initial state go_to_pos {
decision {
/#% ball seen? =/
if (ball.lastSeen < MAXNOTSEEN)
goto approach_ball;
else
stay;
}
action {
WalkOmniToAbs (...);:

state approach_ball {...}

state kick {...}

}
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Beispiel - Gehe zum Ball
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Beispiel - Schielse den Ball
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Beispiel - Gehe zum Ball
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Default

ShowStrategy

GCPlay

GameController

PlaySoccer

AggressiveSupporter LonelyStriker Goalie MotionControl
Supporter Striker Defender Idle ‘ StandUp Walk Kick GoalieMotion| | GoalieMotionShort
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WalkOmniFacingOppGoal

Verhaltenssteuerung fur autonome humanoide FulSballroboter mit XABSL, 01.03.11




Beispiel - Schieflse den Ball Freie Universitat /i

Default

ShowsStrategy

AggressiveSupporter

PlaySoccer

GameController
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Andere Ansatze als 2009 Freie Universitat o ol

e Teamkapitan
e [mmer zum Tor ausrichten
e Feste Positionen
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Teamka P itan Freie Universitat 3. -

e 2009: dezentrale Teamkoordination
* Jeder Spieler wahlt Rolle selbst
* Inkonsistente Weltmodelle

e 2010: zentrale Koordination durch Teamkapitan
e Kapitan entscheidet fur gesamtes Team
 Rangfolge der Teamkapitane
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Immer zum Tor ausrichten Freie Universitat (fic
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file:///home/rico/Documents/Uni/WS1011/fumanoids/vortrag%20strategie/videos/omniwalk.mp4

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

Aktueller Stand
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Ausblick Freie Universitat \

e Verbesserungen im Verhalten
* Simulator

e Strategien erweitern, parametrisieren
e Dribbeln und SchielRen
* Torwart

e Neue Roboter
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Danke!
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