Realizacdo de Tarefas Cooperativas em Ambiente Multi-Rob6
Pedro Silva do Nascimento Neto (Aluno ICV/UFPI), Kelson Romulo Teixeira Aires
(Orientador, Departamento de Informéatica e Estatistica - UFPI ), André Macédo
Santana (Colaborador, Departamento de Informética e Estatistica - UFPI)

Introducéo

O futebol de robds é uma area da robdtica em que se desenvolvem projetos visando a
cooperacdo de robds para que eles ganhem um partida de futebol. Neste ambiente testa-se
com frequéncia sistemas autbnomos cooperativos e como eles se comportam em um ambiente
real. O ambiente de futebol de robds divide-se basicamente em trés partes principais: sistema
de visao, sistema de planejamento e sistema de controle.

Este trabalho trata do desenvolvimento do sistema de planejamento de movimentos.
Este sistema € responsavel pelas decisdes a serem tomadas pelos robds, visando o melhor
desempenho do time na partida, de acordo com a situacao atual dos robds, da bola e da
partida.

Em robdtica é muito comum o uso de simuladores para testes em vez da utilizacdo
primaria de robds. Isto evita desnecessarios desgastes de hardware roboético, além de prevenir
0 dano de pecas e materiais de custo elevado. Tratando-se de futebol de rob6s, a FIRA dispbe
de uma categoria na qual utiliza-se um simulador para a pratica das estratégias, a SimuroSot.

E possivel criar estratégias para este simulador nas linguagens de programagéo C++ e
em Lingo. As aqui apresentadas sdo desenvolvidas em C++. O desenvolvimento das
estratégias é feito utilizando a IDE Microsoft Visual Studio 2008.

Implementacgéo

Inicialmente foi analisado o movimento dos robds de acordo com a posi¢éo da bola no
decorrer da partida. A estratégia inicial foi baseada em estabelecer os robds de acordo com a
movimentacdo da bola segundo zonas estabelecidas, a principio quatro, de modo a dividir o
trabalho entre os robds. Se a bola estiver na zona 4 os robds B3 e B5 irdo tentar intercepta-la,
caso esteja na zona 3 0s robds que tentardo tomar a bola sdo B2 e B4. Se a bola estiver na
zona 1, o rob6 B5 tentard fazer o gol, se estiver na zona 2 o B4 é que se encarregara da tarefa.
Referente a B1, o goleiro, quando a bola esta acima ou abaixo de sua area ele faz um breve
giro de modo que continue a estar posicionado frontalmente para a mesma ainda que ela nao
esteja nos limites de seu gol. Ver Figura 1.

Figura 1: Nomenclatura e posi¢éo inicial dos rob6s segundo o simulador.



Esta estratégia também reposiciona os robés quando a bola ndo esta em uma zona na
qual eles sdo acionados. Sendo assim, por exemplo, quando a bola esta nas zonas 1 ou 2 os
robds B2 e B3 se posicionam defronte a area do goleiro evitando que bolas muito velozes os
peguem desprevenidos em suas posi¢des. Chamaremos estas posi¢cdes as quais os robds
ficam de “posigdo de descanso” e os robds serdao posicionados nelas sempre que a bola se
encontrar em uma zona na qual eles ndo sdo solicitados. Foi implementada uma funcéo de
chute. A funcdo chute é chamada sempre que um dos rob0s encontra-se nas proximidades da
grande area adversaria e se 0 mesmo estiver a uma distancia de no maximo 0,3 polegadas da
bola.

A terceira estratégia nomeada de 3.0. é a estratégia final aqui apresentada e é
utiizada para o time amarelo. Evoluiu-se a divisdo do campo de maneira sistematica e
gradualmente chegou-se a uma divisdo em 26 zonas conforme demonstrado na figura 2.
Baseado nas regras do jogo, as regides 15 e 10 sdo necessarias para evitar muitos robds na
area de defesa, 0 que resultaria em um penalty a favor do adversario. Quando a bola esta
muito préxima a parede os robds ficam facilmente empresados ou empresam a bola na parede.
Para evitar isso temos as zonas de 1 a 5, 8, 19 e de 22 a 26. Caso encontrem-se em uma
destas posicdes os robds buscam colocar a bola na dire¢éo do gol adversario.

Na estratégia 3.0 quando os robds estdo nas zonas 7,12,17 ou 21 com a bola eles
buscam conduzir a mesma em diregdo ao gol. Além dos dois atacantes, um dos zagueiros
também ataca junto, em situacdes de contra ataqgue em que a bola é recuperada pelo time
amarelo e a menos de dois robés azuis na defesa.

Figura 2: Divisédo do campo segundo a estratégia 3.0
Resultados

Para cada uma das implementacfes foram realizadas 10 partidas testes. A estratégia
3.0 demonstrou excelentes resultados se comparada com as suas antecessoras. Em 10 testes
contra a estratégia padrdo do simulador ganhou as 10 partidas. Contra as estratégias da
Universidade de Nottingham mostrou-se também boa ante as vérias estratégias. A partir do 4°
nivel de entre os 6 disponiveis das estratégias de treino da Universidade de Nothingam os
resultados dos 10 testes foram os seguintes: Nivel 4: 4 vitérias, 3 empates, 3 derrotas; Nivel 5:
2 vitérias, 2 empates e 2 derrotas. Nivel 6: 2 empates e 8 derrotas.



Conclusoes

A estratégia 3.0 feita para o time de futebol de robds demonstrou-se eficiente, mas
assim como os reais times de futebol deve-se buscar sempre a evolugédo. Esta ja representa
uma evolugdo com relagdo aos seus prototipos anteriores, porém, ainda ndo conseguimos
testa-la em uma competicao oficial.

Em se tratando da estratégia em si, o desenvolvimento continua, buscando o
aprimoramento das fung@es ja existentes e a incorporagdo de novas funcionalidades ao cddigo.
Assim como a inclusdo das zonas foram feitas de maneira sistematica, observando o jogo e as
regras da categoria, esses elementos podem ser facilmente inseridos ou retirados conforme aja
necessidade.

Como trabalhos futuros cabem o aprimoramento da estratégia como ja citado, a
modelagem em autématos, a insercdo de ldgica fuzzy e a adaptacdo da mesma para outra
categoria de disputa, como a Mirosot, que envolve robés reais.
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