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Resumen EIl equipo Morasot de la Universidad de Morén compite exclusivamente en la categoria
Simurosot (FIRA), cuenta con un equipo dinamico que modeliza el ambiente utilizando una
arquitectura orientada a objetos. Algunas de la caracteristicas importantes del equipo son: manejo
de roles y formaciones, prediccion y retrospeccion, division y ponderacion del campo de juego y un
modulo de control de faltas independiente.

. Introduccion. informacion mas util.
_ g ~ Pronto surgié la necesidad de particionar el
El equipo Morasot surgié por una convocatoria campo para determinar el correcto

(a principios del 2003) de la catedra de ,qgicionamiento de nuestro equipo de donde
Robodtica de la Facultad de Informatica gracias rapidamente surgié la idea de definir

al advenimiento de CAFR2003. Es por est0 fyrmaciones de juego.

que a pesar de que los integrantes tienen p partir de este punto se pudo comenzar a
conocimientos en otras areas son novatos en Iopensar en c6mo queriamos que juegue nuestro
referente a fatbol de robots. equipo (aunque no todas las primitivas de
En las primeras reuniones se discutio juego estaban terminadas o refinadas).
implementar el equipo con una arquitectura comenzamos a evaluar técnicas de swarm-
similar a la de un sistema experto utilizando intelligence pero la 6ptica predominante fue
una base de hechos y otra de reglas. Eragefinir una estrategia y no hacer de ésta un
factible porque el procesamiento de la emergente. Es asi como entonces se decidio
estrategia del equipo podia centralizarse en UNponderar el campo de juego para determinar
modulo de control (dll en el simulador rapidamente la situacion del equipo

RobotSoccer) que se comunicara con el regponder con estrategias basicas de juego de
simulador y calculara todos los movimientos ,..erdo a la situacién respetando los roles

de los jugadores. Por cuestiones de asignados a nuestros jugadores.

complejidad y para lograr descentralizar 1a gste es el estado actual de Morasot. Tenemos
arquitectura en los comienzos, se descarto estdylaneado mejorar las caracteristicas de
opcion pero podria resultar de interés para proactividad del equipo, de modelizacion de

nuestro equipo una vez hayamos adquirdo nestro equipo y el contrario y seria deseable
experiencia en el manejo en bajo nivel del agregar capacidad de aprendizaje de la

equo.' _ estrategia del equipo contrario a medida que se
Es asi como nuestros primeros esfuerzos gegarrolia la partida.
estuvieron orientados a que los jugadores g, g punto Il se explica como se ha

pudieran realizar las tareas mas basicas Y amgdelizado el equipo, qué abstracciones se
enriquecer el ambiente para proporcionarles



han utilizado en el desarrollo del equipo. MVedordD
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En el punto V se explican las diferentes
estrategias de juego.

En el punto VIl se explican los distintos roles
gue puede asumir cada robot.

En el punto VIII se detallan la conclusion y las Figura 1 - Diagrama de clases de Morasot
futuras lineas de investigacion y desarrollo.
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MEnvironment

La clase MOpponentRobot agrega muy poca
funcionalidad a la clase base. Mientras que la
En Morasot todo elemento del ambiente clase MTeamRobot tiene funciones como:

(ugadores y pelota) esta definido por una dirigir al robot a un punto, determinar cercania
clase C++. Si alguno de estos elementos tienede elementos del campo, su visibilidad y varias
una localizacién en las coordenadas del campo primitivas deaccion.

entonces hereda de la clase MVector3D (fig. 1) La clase MEnvironment (fig. 1) representa al
gue determina un punto bidimensional en las ambiente y cumple varias funciones siendo la
coordenadas de la cancha. Las mas importante la organizacién del juego y el
responsabilidades basicas de la clase agrupamiento de estrategias.

MVector3D son: la determinacidbn de La clase MBounds encapsula los limites del
distancias, angulos, sectores, areas y caminoscampo. Mientras que la clase MULil contiene

libres entre puntos. rutinas matematicas como conversion y
La pelota esta representada por la clase MBall yormajizacion de angulos (fig. 1).

(fig. 1) que, como es un elemento con
coordenadas, hereda de MVector3D. MRobot |
(fig. 1), que también hereda de la misma clase,
es una clase abstracta, superclase deLas funciones de retrospeccion se utilizan para
MTeamRobot (que representa a un robot de que los jugadores puedan tomar decisiones
nuestro equipo) y de MOpponentRobot (un pasados en jugadas pasadas. Las de prediccion
robot oponente)(fig. 1). MRobot tiene ge yilizan para que los jugadores puedan
responsabilidades como: determinar la anticiparse a los sucesos del juego y jugar
cercania de la pelota, la rotacion del robot y yeniendo en cuenta hechos que podrian suceder
determinar la visibilidad de otros elementos en a corto plazo. Para ofrecer a nuestro equipo
el campo. mas informacion que la que nos provee el
servidor en un momento dado, implementamos
dos funcionalidades: la recuperacion de
estados anteriores de juego (retrospeccion) y la
prediccion de estados futuros. En ambos casos
la informacion se provee como ambientes, de

Il. Modelizacion

Prediccion y retrospeccion.



la misma forma en que nuestro equipo obtiene Para definir las zonas se usaron los

el estado actual, sélo que desfazado en elsectores. Una zona esta compuesta por uno o
tiempo (ambientes del pasado o ambientes delmas sectores.

futuro). De esta forma obtenemos la capacidad
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3), por el contrario, ofrecen una visibn mas

real del campo de juego. Por ejemplo, definen Figura 3 - Zonas del campo

la zona de ataque, la zona de corner, la zona
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defensiva, etc. Las zonas facilitan la adopcién de posiciones
Para definir las areas y los sectores seen funcion de los roles a cada uno de los
declararon constantes de posicion para el eje Xjugadores en funcion de la situacion del juego.

y para el eje Y. Cada constante determina una| g estrategia de juego se define en funcién de
posicién en el campo de juego, trazando una |os resultados obtenidos de la ponderacion de

”nea |mag|nar|a Las él‘eaS generalizan y IOS |a Situacién del equipo dentro de| Campo de
sectores especifican el campo de juego. Estosjyego y de la pelota.

elementos se utilizan para saber la posicion decada zona recibe un valor con un peso

los robots y de la pelota. También para geterminado. La ponderacion se obtiene de los

posicionar a los robots del equipo dentro del ygjores de las zonas donde se encuentran los

campo de juego. Esta delimitacion es el primer ghots. También se considera, antes de aplicar

paso para establecer una estrategia. las estrategias de juego, la posicion de la
pelota en el campo de juego.

o g
e P e e DL V. Estrategia de Juego
N e e et .g__ S e 2 Lems g. o T’* o _ )
comronn |z 2l oz | B uond & s |ume & o § lome | |emas De las estrategias de juego dependen los roles.
““ E y 8 Mmz m mtf ) Los roles son comportamientos que se le
“; AN R - asignan a los r9bots. Cada estrategia asigna en
T e | T ; Z gue sectores, areas o zonas puede moverse un
e e 1 T T TR T R e o e robot y que rol debe cumplir.
B B L e e A la fecha de hoy se implementaron cinco
estrategias:
P : : H = g Estrategia de defensa fuerte
g == F

Ante una situacion muy desfavorable en el

campo de juego, se aplica una estrategia de
defensa activa. Los roles defensivos dominan
esta estrategia. pero siempre se destina un rol

Figura 2 - Sectores del campo



de recuperacion de la pelota para un posible volver a los mismos. Dependiendo la

contraataque. posicion del robot se establece un angulo de
ataque. El robot intentara dirigir la pelota hacia
Estrategia de defensa ese angulo.

La estrategia se aplica ante un ataque

moderado. Se destina uno o dos robots para laRol_Atacar un punto:

defensa. Los robots restantes se posicionan erfara este rol se necesita el punto de ataque, los
ataque o en recuperacion de la pelota. Estalimites de juego y la precision con la que
estrategia permite aprovechar un despeje porhuestro robot va a patear la pelota. Cuando

parte de la defensa. hablamqs de precision decm_wos que un _ro_bot
en funcién de su rol selecciona la precision
Estrategia de mediocampo adecuada. Los roles como atacar contaran con

Si se tiene una situacion estable en la mitad delmayor precision a diferencia por ejemplo de
campo de juego, el objetivo de la estrategia esun rol de defensa cuyo objetivo es despejar la
dominar el mediocampo y volcarse al ataque. pelota.

La estrategia aplica los roles de robot de

mediocampo y de ataque. i s angleleft

Estrategia de ataque

Al estar bien posicionado en el campo de
juego, el equipo ataca activamente pero
defiende los rebotes. Esta estrategia ademas de
atacar intenta aprovechar los centros.

Estrategia de ataque fuerte

Si el equipo contrario se encuentra en una
situacion muy defensiva, la estrategia utilizara
los cuatro robots para atacar. Esta estrategia se
debe usar con cuidado, porque el equipo queda
expuesto a un contraataque. Otra
consideracion es que cantidad no significa
necesariamente mas proliidad de gol.

Figura 4 — Presicion de un angulo

Rol Ataque pescador:

Como su nombre lo indica, el robot intenta
aprovechar cualquier pelota delante del mismo.
Por ejemplo, si se produce un centro en el arco
| contrario, el robot ‘pescador’ intentara patear
la pelota hacia el arco contrario.

VI. Asignacion de roles

Los roles definen el comportamiento que e
robot tendrd& en el campo de juego.
Actualmente los robots no tienen
implementada la capacidad para estudiar el
ambiente y tomar la mejor decision. Para las
proximas versiones de Morasot, se intentara
darle una mayor dinamica e independencia al
robot. Los roles implementados son:

Rol Atacar area:
Para todos los roles se definen los limites de
juego del robot. Si éste pasa los limites debe




Rol Defender en forma lateral y despejar la
pelota:

77 N ohyh Este rol es igual al anterior, con el agregado
/ N\ que si detecta la pelota la despeja.

oty 27 Rol Sequir pelota:
< . 7 Este rol le indica al robot que debe seguir la
N 7 » pelota en los limites fijados.

(0, y0) N\ .
W oe,yn) Rol Sequir pelota pescador:

Este rol esta relacionado con el ataque
‘pescador’. Como en los centros la pelota tiene
una velocidad considerable, el rol s6lo intenta
interceptar la misma.

Rol Atajar:
El objetivo del robot arquero es tratar de

predecir la posicion de la pelota y bloquearla
con un movimiento lateral. Otras de las
Rol Defender en forma lateral: cualidades del mismo es el despeje de la pelota

Para usar este rol se necesita el angulo dey reaccionar ante el empuje de un robot
defensa y los limites para el desplazamiento gponente.

lateral. Se puede dar cualquier angulo. Por

ejemplo, si le indicamos un angulo élgrados,  Rol patear a un angulo:

el robot se desplazara de forma lateral con suEste rol intenta patear la pelota hacia un
rotacion & grados. angulo dado. Si el robot se encuentra en un
angulo desfavorable intentara desde una mejor
posicion. También se establece la precision del
angulo para patear.

Figura 5 — Vision para interceptar la pelota

VII. Médulo de control de faltas

El equipo implementa un médulo de control de

faltas que evalla, mediante procedimientos
probabilisticos y de prediccién, si los

jugadores del equipo van a incurrir en una falta.
Este modulo se aplica independientemente de
las funciones de comportamiento de juego del
equipo, justo antes de enviar las acciones
deseadas de cada uno de los jugadores al
simulador: el ambiente se analiza previo al

envi6 para determinar posibles faltas. Se
verifica si con los nuevos parametros, es
Figura 6 — Defensa lateral probable que se cometa alguna falta. El
conjunto de las probables faltas a cometer
determina como se deben variar los parametros
con respecto a los anteriormente calculados,
con el fin de evitar cometer la o las faltas.




Algunas faltas se consideran de mayor

prioridad que otras, dado que se llego al

supuesto de que evitando una falta

determinada en ciertos casos, se pueden llegar
a evitar otras faltas (por ejemplo en el choque

con oponentes), por lo que en determinadas
ocasiones no se toman en cuenta todas las
faltas que son probables de ser cometidas sino
aquella o aquellas de mayor prioridad.

VIIl. Conclusiones

Morasot cuenta con poca experiencia en el
campo pero ha disfrutado mucho el contacto
inicial con el tema fatbol de robots. Desde
nuestra oOptica, y luego de cuatro meses de
trabajo, contamos con un equipo de fatbol
robotico que consideramos nuestro primer
prototipo. Sin embargo contamos con muchos
planes e ideas para aplicar en el futuro y las
ganas de desarrollar el equipo a largo plazo y
mejorarlo.

Nuestras lineas de investigacion y desarrollo a
corto plazo son: enriquecer la informacion
aportada al equipo para la toma de decisiones,
desarrollar mejores primitivas de juego vy
definir el acercamiento que se dara al equipo
como sistema multi-agente e investigar las
aplicaciones de machine-learning en el
desarrollo del equipo

Por otra parte analizar la factibilidad de
desarrollar: a) un servidor TCP para el
simulador RobotSoccer de forma que podamos
trascender la arquitectura de dll y elegir una
mejor plataforma donde desarrollar nuestro
equipo, b) una vez logrado el punto anterior
desarrollar una capa de adaptacion amigable
para que los jugadores puedan ser manejados
por humanos o adaptados a otras arquitecturas
multi-agente, y que permita que nuestro
equipo pueda ser adaptado a otros simuladores,
¢) una vez logrado el punto anterior organizar
una competencia en nuestra Universidad que
permita tanto la intervencion de jugadores
humanos como artificiales.



