BahiaMR 2010 - Team Description Paper

Ayran C. Cruz, Fagner Moura, Flavio Sapucaia, JulianarBaja Murilo Alves, Marco Simdes, Josemar Souza
e Diego Frias
Nlcleo de Arquitetura de Computadores e Sistemas Ope@wisio
Universidade do Estado da Bahia (UNEB), Salvador, BahiasiBr

Emails: {ayranccruz, fagnerpinentel, wol fenberg, jufajardini, nmurilo.reis3}@nail.com
{msi noes, josenar }@neb. br, diegofriass@mail.com

Resumo—Este artigo resume a participago da equipe Bahi- Istambul, estamos trabalhando no aprimoramento do priatoco
aMR na competicio Realidade Mista da RoboCup Federation no entre o servidor e os agentes jogadores, para que permita uma
periodo 2007 a 2010 e descreve os principais desenvolvit®ina - ¢, mnjcagao limitada entre os agentes em campo; aléso, dis
estrutura atual do time de futebol de rokds. Apresenta tamteém , . . P
as principais contribuicbes da equipe para a infra-estrutura também sera implementado o repQSIClonamento automat'lc
da competigio. Por fim sio descritos os principais planos de dos robds quando ocorrem gols, tiros de meta, escanteios,
trabalhos futuros da equipe. faltas etc.
~ O MR-Simulator & uma das principais ferramentas para o

. INTRODUGAO desenvolvimento dos times. Ele & responsavel por simular

O BahiaMR faz parte do BRT (Bahia Robotics Team), um@ ambiente real da competicao, ou seja, o Vision Tracking
iniciativa do ACSO (Nucleo de Arquitetura de Computadord¥T) que capta as posicdes dos agentes no campo através de
e Sistemas Operacionais), que foi criada em agosto de 20@®a camera, o Robot Control (RC) - responsavel por enviar
Desde seu inicio, participou de todas as edicdes mundai os comandos para os robds através de infra-vermelho - e
Robocup: 2010 @lugar), 2009 (8 lugar), 2008 e 2007; dasos proprios robds. Com isso, & possivel ter um ambieate d
edicdes brasileiras de 2007 e 2008, pelas quais é bi«amp testes similar ao ambiente real sem precisar possuir @mer
da edicao latino-americana de 2008 onde sagrou-se @amp&ansmissores infra-vermelho, robds e a tela LCD de 42"
alem de varios regionais, sendo os mais recentes o Germanessarios para rodar os jogos. Os modelos matematicos
Open 2008 (2 lugar), o Japan Open 2009°(Rugar), o Iran de trajetoria e colisdo utilizados no MR-Simulator tamb’
Open 2010 (2 lugar) e o Japan Open 201(°(tLigar). foram desenvolvidos pela equipe BahiaMR, baseados em

Este TDP apresenta nossos principais trabalhos em analaservaces e testes com o ambiente real e jogos oficiais da
mento, em termos de time e contribuicdes para a liga, & eRBboCup, tornando a aplicagdao mais confiavel.
estruturado do seguinte modo: na sec¢ao Il, apresentaoses n O MR-Simulator vem sendo utilizado pelos times que
sas contribuicdes para melhoria de questdes de infratesa; participam das competicdes de realidade mista da RoboCup
a secdo lll apresenta nosso trabalho atual com o ageradgog desde 2009. Para o proximo mundial, sera desenvolvido o
de futebol, discutindo aspectos de sua reestruturag@cispo modulo de simulacao de ruidos, comum em todas as ligas,
do chute etc. Por fim, a se¢@o IV apresenta considerdic@és e que exerce grande influencia sobre o comportamento final
e trabalhos futuros. dos robos; aléem de um visualizador grafico mais amigavel

Il. CONTRIBUICOES PARA A LIGA B. Micro-robds

Desde o inicio da sub-liga de Realidade Mista (MR) da Os trabalhos atuais realizados no hardware dos micrasrobd
RoboCup, o BahiaMR tem contribuido significativamenteapaga MR consistem em reparos e melhoramentos, visando resol-
0 crescimento da mesma. Suas principais contribuicdes @&t problemas da plataforma, dentre os quais 0 mais ciético
termo de software sdo a aplicacao servidora dos jogos- (Miina falha de requisito que leva o motor a gerar uma corrente
SoccerServer[1]) e o modulo simulador (MR-Simulator[2]jeversa que leva a falhas no funcionamento do AMRicro-
descritos na secao II-A. A secao II-B descreve o trabalival processador responsavel por controlar os motores de gasso
com o hardware dos micro-robos. dao aos robds a habilidade de mover-se. Esta correntesaeve
pode provocar a queima de pinos de conexao do processador,
de modo que este ndo consegue mais executar corretamente

O MR-SoccerServer € utilizado em competicdes oficiaigs velocidades dos robds, pois sdao combinacdes detiva
da RoboCup desde 2008. Ele & responsavel por gerenciaggs pinos que geram a movimentacao dos motores de passo.
jogos, conectar todos os outros modulos, simular o anbient Como medida paliativa, 0 MRL, time iraniano participante
virtual, como bola e traves, e controlar o jUiZ virtual reda |iga, prop@s uma p|aca intermediaria que soluciona o

ponsavel pela verificagao do tempo do jogo, gols, tiro é&am problema introduzindo drivers entre os motores e 0 AVR que
escanteio etc. O MR-SoccerServer esta sendo desenvolvido

gradativamente a cada ano. Para a proxima RoboCup eARVR ATtinny84, 8 MHz

A. MR-SoccerServer e MR-Simulator



barram a corrente reversa. Esta placa foi utilizada em todoscodificagado lad code smeljsapresentada por [4], podemos
jogos da competicao oficial da RoboCup 2010, apbs ter siditar como principais problemas encontrados:
aprovada pelo comité técnico da liga. « Classes muito grandes;
Outra solugao proposta & uma placa desenvolvida pe tim, Métodos muito longos;
alemao WF Wolves que substitui a placa controladora atual, Coédigo morto;
(um esquema do robd atual pode ser visto na figura 1). Comq Cédigo duplicado.

parte da representacdo do BahiaMR no comité tecnico flgs caracteristicas vdo de encontro as boas pratieas d
RoboCup 2011, esta placa esta sendo avaliada, para “eriﬁﬁfﬁgenharia de Software, aumentando tempo e esforgo ne-
mos se gtende aos rquisitos da liga em termos de: exec@&érios para acrescentar funcionalidades ao codigor r

de movimentos, capacidade de processamento € Mmem&figyo 4 confianca que os desenvolvedores possuem no mesmo,
robustez de projeto, viabilidade e custos de sua COmBIrUGy 5 mentando a curva de aprendizado necessaria para que
Também tém sido realizados testes de integridade de hegdw,4,0s membros comecem a de fato mexer no codigo. Para
dos robds, para verificar se recebem os comandos corrd@melmpater tais problemas, realizamos uma reestrutu e

e testes de corretude de movimentagdo. O objetivo deﬁ?@ta do agente do BahiaMR, utilizando, por exemplo, pesird

estudo & gerar solucbes de hardware compativeis entreqs projeto [5] para alcancar solucBes mais elegantes par
homologadas pelo comité técnico, que sejam acessiveisa ‘algumas questdes.

maior quantidade de times ao redor do mundo e que sejam
comprovadamente estaveis. B. Precisio do chute

Durante testes e competicdes, foram notados algunsschute
com destino tal que destoavam completamente da logica
estratégica pretendida pelos programadores do time.sBoy i
foram levantados dados acerca das variaveis envolvidas) c
deslocamento da bola e angulo do chute, tomando como base
0 eixo e orientagao do agente que a tem (ou foi o Gltimo a
té-la) dentro de sua margem chutavel.

Com isso, foi descoberto que o problema estava na maneira
como era calculado o angulo para o chute, pois usava-se
diretamente as informacdes passadas pelo servidor. Gmo
Figura 1. Esquema do micro-robd, destacando placa cadom e corpo  informacdes sempre sao relativas ao agente que as recebe

sao enviados dados que descrevam a localizacdo da bola em

Como trabalhos futuros, planejamos o desenvolvimento de contexto mais amplo, que neste caso poderia ser o campo
um novo modelo de robd para a liga, cujos principais foce® futebol. Portanto, a diferenca entre a posi¢cao daduties

Controller board.

Robot's bod.y'r:

sao: do chute e a posicao do agente que a contém em sua area
« melhoria ou mudanca do meio de comunicagao - a ver<gfytavel produzia chutes imprecisos. Com este levantamen
atual utiliza transmissao por infravermelho; sabe-se que para obter o angulo do destino desejado para

. facilidade de construgao, visando a nfo dependénciadi@0la, calculos vetoriais devem ser feitos, subtrairgies
fabricante, para que, preferencialmente, cada time po¥8%°r do agente para a bola e o vetor do agente pra o destino

construir seus robds: desejado, o que resulta no vetor da bola para o destino.
« reducao dos custos de produgao, para tornar a liga mais Navegago
acessivel.

Uma das principais fraquezas do BahiaMR esta em sua ro-
IIl. OS AGENTES tina de navegagéo: A soluc¢do inicial, uma maquina dmles
gue leva em consideragao valores estaticamente defidiglos
Os atuais agentes do BahiaMR operam basicamente giyulos e distancias em relagio ao destino para seéecio
nivel reativo, utilizando maquinas de estados para &pegambéem estaticamente, velocidade e trajetoria adegyzata
de planejamento, e algebra linear para lidar com o mod@Joropp, alem de exigir ajuste empirico dos parametros -
de mundo do agente, que se orienta atraves de vetores. hgando-se desempenhos inferiores ao de outros time® -, n
proximas subsecdes, destacamos os focos atuais déhtrabgra capaz de lidar com as minimas variagdes no ambiente
no time. (alteragdes do tamanho do campo, das velocidades pssiv
dos agentes), alem de nao prover desvio de obstaculos ou
quaisquer mudancas dinamicas de rota (para um mesmo
O cbdigo do agente do BahiaMR foi originalmente escritdestino-alvo).
em C e migrado para C++. Isto, somado ao tipo de alteragcde&m algoritmo mais flexivel, porém ainda deterministico,
realizadas no codigo nos periodos de competicdes, dez ctestado exaustivamente no MR-Simulator, foi introduzido,
gue o software envelhecesse (conforme discutido por [Pprém testes com o ambiente real, tornaram claro que uma
rapidamente. Tomando por base a descricao dos indieiosad solucao robusta de navegacao - que execute eficienternen

A. Reestruturago



plano de rota definido no planejamento - precisara levar em REFERENCIAS

conta: [1] G. Silva, A. J. Cerqueira, J. F. Reichow, F. A. M. Pimenteid E. M. R.

i. ruidos de ambiente; Casa_les, “MR_-SoccerServer: Um Simulador de eqel:lol de_ ﬁqpéndo
L feics lataf . Realidade Mista,"Workshop de Trabalhos de Iniciacao Cientifica e de
. Imperieicoes da plata orma, Graduac&o (WTICG)pp. 5463, 2009.

ii. atrasos e falhas na comunicacgao. [2] M. A. C. Simdes, D. Frias, J. R. de Souza, and F. de A. M. drital,

Um trabalho em andamento para o agente & o levantamento deR“gEz@u“;a;%'ié %’;‘t‘ﬁtggget:‘Svg‘r'éeglrj%a%mcforf‘pe"“ of robocup,

técnicas de navegacao para robds com duas rodas e BOtBIEeG. Silva, A. J. Cerqueira, J. S. Farias, and M. A. C. Simd&nvelhe-
diferenciais (i.e., que podem girar em torno de seu proprio IC'm_e“t9 dg, SOf%WﬁfEidUmGeSéudOﬂE(vcvé}rsl\élggshfgp gf ;E)aogalhos de
. ~ ~ P A niclagao ientifica e de Gra uacao . —o4, .
eixo), pr_c’pAO“.dO SOIUQOe,S nao dgtermlnlst|cas _(e peafsal [4] M. Mantyla. A taxonomy for bad code smells. [Online]. Akdle:
mente dindmicas) em nivel reativo e de planejamento que Sehttp:/www.soberit.hut.filmmantyla/BadCodeSmells Taxmy.htm

adequem as especificidades de ambiente da plataforma MRI Erich Gamma, R. Helm, R. Johnson, and J. Vlissidgangue dos Quatro
- Padrdes de projeto, Solugdes reutilizaveis de soBwarientado a

D. Goleiro objetos Bookman, 2000.

O goleiro do BahiaMR atualmente & um agente reativo que
avalia o ambiente de jogo a cada ciclo, e dessa forma decide as
melhores agdes, que sao restringidas por motivos egicas.

A avaliagao do ambiente & feita por uma maquina de
estados, que através das posicdes e vetores em redasao
outros jogadores, retorna para 0 agente a organizacao do
mundo naquele ciclo.

Por o goleiro ainda estar no estagio reativo, uma
movimentacao abrangente poderia desvia-lo da paotely
gol, entdo o enfoque &€ mantido na reposicao de bola egiot
da area mais proxima ao gol.

IV. CONCLUSOES E TRABALHOS FUTUROS

Este TDP apresentou, em linhas gerais, os trabalhos sendo
realizados pelo grupo BRT na liga de Realidade Mista. Des-
tacamos as contribuicdes que demos para o desenvoldment
da liga, com o MR-SoccerServer e o0 MR-Simulator; e o que
esta em andamento para o agente jogador de futebol do time.

Temos buscado amadurecer os processos de desenvolvi-
mento de software e de pesquisa dentro do BahiaMR, e
como principal trabalho futuro encontra-se comecar aathety
com o agente em niveis taticos e estratégicos. Para a liga
nossas contribuicdes devem seguir na linha de melhoaiss p
os softwares ja existentes, como atualizacdo do prioco
de comunicacao entre o MR-SoccerServer e 0s clientes e
novas funcionalidades no servidor; refinamento do modelo
de movimento do MR-Simulator e proposta de uma nova
plataforma de hardware de robds, que ajude a tornar a liga
realmente acessivel, por meio da reducao de custos e da
independéncia de fabricantes para sua confeccao.
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