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Abstract. This paper describes the Robocup 3D Simulation team from the
Centro Universitdrio da FEI. The 3D soccer simulation is a new domain for
Artificial Intelligence research and this paper describes the 3D simulation and
the 3D team called FEISIM3D 06.

Resumo. Este artigo descreve o time Robocup 3D Simulacdo do Centro
Universitdrio da FEI. A simulacdo 3D é um novo dominio para a L. A. e este
artigo descreve sobre a simulacdo 3D e sobre o time em 3D chamado
FEISIM3D 06.

1. Introducao.

Para muitos, um jogo de futebol ndo é apenas um jogo, mas sim um modo de vida. Esta
frase representa muito bem o que as pessoas sentem em relagdo a um jogo de futebol.

Em um jogo de futebol, alem da emocdo humana de assistir a uma partida, temos
estratégia, jogadores cooperando entre sim, um objetivo em comum, jogadores que com
o passar dos jogos se tornam melhores jogadores. Enfim, em um jogo de futebol
encontrasse todos os requisitos para a aplicacdo de estudos na drea de inteligéncia
artificial, demonstrado muitas vezes nas técnicas usadas nos jogos criados pela
Robocup.

O Robocup como ja usado para solu¢do de problemas e estudos por varios
pesquisadores [Kitano e Sanderson,1997] vem sendo usado cada vez mais para o estudo
da inteligéncia artificial, por conter todos os meios necessdrios para as pesquisas de
cooperagao entre robds e estudos de sistema autdnomos.

A proposta deste artigo € explicar o funcionamento de um time bdsico de
simulacdo em desenvolvimento no centro universitario da FEI, o objetivo principal deste
time € o estudo de como esta nova ferramenta aprimorada para a versao 3D pode ajudar
no desenvolvimento de sistemas na drea de inteligéncia artificial.

Este artigo descreve os estudos iniciais deste projeto e é organizado da seguinte
forma: Na secdo 2 serd descrito os componentes que formam o Robocup, na se¢do 3 serd
apresentado o Robocup 3D, na secdo 4 serd comentado o funcionamento do time e por
ultimo na secdo 5 serd comentado as conclusdes deste trabalho.
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2. Robocup

Originalmente o Robocup foi criado pelo Dr. Itsuki Nota em 1993 [Boer; Kok, 2002]
para ser um meio de divulgacdo da robética e da pesquisa em inteligéncia artificial.

Mas segundo Kraetzchmar [Kraetzchmar,1998] o Robocup deu a oportunidade
dos pesquisadores trabalharem nas mais variadas dreas da inteligéncia artificial, como
por exemplo em multi-agentes, estratégia, aprendizado, visdo, redes neurais,controle e
em muitas outras, pois a criacdo de times para o Robocup vai alem da simples
integracdo da inteligéncia artificial.

Porem atualmente estamos muito alem disto, o grande interesse que vem
crescendo pelo publico pelo estudo da robdtica e inteligéncia artificial, vem em grande
parte pelos campeonatos criados pelo Robocup, dando assim a ele também um propdsito
educacional.

Com o advento dos campeonatos criados do Robocup, apareceram diferentes
tipos de categorias, e cada um tentando focar diferentes tipos de problemas.

Na categoria “Middle size” sdo usados 4 robos, sendo que cada robd tem
aproximadamente 75x50 cm, jogando em um campo de 9x5 metros e ndo possuem uma
visdo inteira do campo, isto é, eles ndo tem uma visdo global do mundo.

No formato “small size” temos 5 robds com 20x15 cm, com um campo de
4.9x3.9 metros. Neste formado de campeonato, temos uma ou duas cameras que sio
posicionadas em cima do campo, fornecendo aos robds uma visdo global do campo e
assim podem predizer e calcular suas posi¢des e para onde devem ir. A figura 1 mostra
uma imagem de um time de futebol de robds do centro universitdrio da FEL

Fig. 1. Time de futebol de robos da Fei

Na categoria “simulation” temos 11 jogadores sintéticos, criados através de
softwares, que fazem uma partida de futebol em um servidor. Cada time de simulagdo
pode usar de 1 a 11 maquinas que sdo conectadas a este servidor, que ird rodar a
simulacdo e voltar as informagdes do jogo virtual para as maquinas clientes, estas vao
dando novas instrugdes ao servidor e assim continuando até o final do jogo. Toda a
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partida pode ser acompanhada através de uma interface grifica como mostrada na
figura 2.

eree before_kick.off)
ee kick_off)

Fig. 2. RoboCup Simulacao 2D

As versdes dos campeonatos simulados até a pouco tempo atrds eram apenas em 2D,
recentemente esfor¢os para melhorar este estilo de visdo resultaram no novo estilo de
campeonato em 3D, melhorando a visdao do jogo e o que os jogadores podem fazer.

3. Robocup 3D

Apesar do Robocup 3D, ter um sistema muito parecido com o 2D (chutes, jogadores,
goleiro, visdo parcial), temos grandes mudancas na comunicacdo cliente-servidor. No
sistema 3D a simulacdo foi implementada em uma plataforma SPADES (System for
Parallel Agent Discrete Agent Simulation), sendo o SPADES responsdvel pela
comunicacdo entre o cliente e servidor, o SPADES pode ser denominado como um
sistema de distribuicao de simulacdo [Riley 2003].

Alem da plataforma SPADES, o sistema necessita de uma plataforma ODE
[Russell,2003] que € o responsavel por fazer os cdlculos das interacdes fisicas entre os
objetos com o mundo, e as imagens 3D (figura 3) sdo implementadas em cima de uma
plataforma openGL, que cria todo o ambiente grafico 3D.

O Robocup 3D foi desenvolvido exclusivamente para rodar em um sistema
Linux, no atual estado de desenvolvimento, versdes de Linux recomendadas sdo o
Gentoo, Ubuntu e Susi.
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Fig. 3. RoboCup Simulac¢io 3D

4 - FEISIM3D 06

O time desenvolvido tem como objetivo extrair informagdes de como o Robocup 3D
(que pode ser considerado como uma nova ferramenta para estudos de I.A), pode ser
melhor aproveitada e tentar extrair o maximo possivel estas informagdes.

Para isto foi criado um time bdsico com as func¢des de ataque e defesa e
observacdo de jogo.

Toda informacdo proveniente do servidor € processada dentro de uma classe
denominada WorldModel. Esta classe extrai o maximo possivel de informacdo sensorial
de cada jogador, calculando suas coordenadas dentro de um eixo cartesiano e calculando
as coordenadas de todos os jogadores vistos e também a posicdo da bola. A classe
WorldModel também estima quem € o jogador mais préximo da bola e tenta ainda
predizer possiveis estados futuros da bola, a partir da informacdo sobre o seu
deslocamento.

Cada jogador tem inicialmente uma posicao pré-estabelecida dentro do campo,
esta posi¢do € dado através da leitura de um arquivo de posicionamento. Este arquivo
contem as coordenadas que cada jogador deve ficar em um estado inicial e como ele
deve se comportar para cada tipo de estratégia que for adotada durante o jogo,
dependendo da estratégia o jogador pode através da observacao atual do jogo, decidir se
deve ir para sua posi¢ao no jogo, ou se deve tomar alguma atitude.

As estratégias usadas foram 3: Ofensiva, Defensiva e Ataque. Estas estratégias
sdo estabelecidas através de uma varidvel que calcula a diferenga entre a pontuacdo de
gols dos times.

Caso esta pontuacdo seja negativa, significa que o time esta perdendo, sendo
assim a estratégia Ofensiva € usada para tentar reverter esta situacdo, em outro caso, se 0
valor for positivo, significa que o time esta ganhando e uma estratégia Defensiva, pode
ser usada para manter a pontuagdo positiva.

Por final temos a estratégia de ataque, esta estratégia € utilizada quando um
jogador perceber que esta em uma posic¢ao de prevalecimento e desimpedido para fazer
um gol.
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Cada jogador escolhe qual a sua melhor estratégia, mas em geral isto é aplicado
ao time por inteiro, em outras palavras significa que ndo s6 um jogador vai perceber se
esta perdendo ou ganhando, mas sim o time, apresentando comportamentos
visivelmente diferenciados somente na estratégia denominada ataque.

5- Conclusao

Utilizando uma plataforma 3D temos uma visualiza¢do nova, alem disto, temos novos
desafios e possibilidades de uma melhor representacdo do mundo.

O time bésico construido tem como meta principal o estudo de como usar esta
nova ferramenta e de como poder extrair as informagdes através do modelo de mundo.

Porem quanto mais complexo o sistema e mais informagdes tivermos que lidar
do mundo, mais dificil é extrair estas informacdes, resultando na necessidade de
algoritmos melhores para cuidar de situacdes que antes para o 2D eram mais simples e
rapidas.

Este time serd testado durante o 3° Robocup Brasil, onde serd observado o seu
desempenho e a partir deste, poderdo ser retiradas mais conclusdes sobre a qualidade
dos métodos implementados.

Como trabalhos futuros, propdem a aplicacdo de algoritmos de aprendizado
incorporado a este time, para que o sistema aprenda melhor e de forma mais rapida
como jogar e fazer passes entre seus jogadores.
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