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什么是什么是 robocup2D serverrobocup2D server

 二维仿真场地二维仿真场地
 C/SC/S 结构结构
 UDP/IPUDP/IP 通讯通讯
 物理运动模型物理运动模型
 感知模型感知模型
 球员异构模型球员异构模型
 自动裁判自动裁判
 在线教练在线教练



  

我们可以这么理解……我们可以这么理解……

 二维仿真场地 → 二维仿真场地 → 虚拟世界，注意球是不能飞起来的……虚拟世界，注意球是不能飞起来的……

 C/SC/S 结构 → 结构 → 开源开源 serverserver 保证公平，保证公平， client=client= 球队球队

 UDP/IPUDP/IP 通讯 → 通讯 → 网络通信不保证完全可靠网络通信不保证完全可靠

 物理运动模型 → 物理运动模型 → 动作指令动作指令 ++ 离散化物理仿真离散化物理仿真 ++ 随机误差随机误差

 感知模型 → 感知模型 → 信息不完整，伴随随机误差信息不完整，伴随随机误差

 球员异构模型 → 球员异构模型 → 人与人不同人与人不同

 自动裁判 → 自动裁判 → 精确，“越位精确，“越位 11 毫米也是越位”……毫米也是越位”……

 在线教练 → 在线教练 → 球队的必要补充，“球队的必要补充，“ 1010 号，那边有个空当”……号，那边有个空当”……



  

离散化仿真离散化仿真

 球员可以通过视角的改变以及听觉，手势等获取赛场信球员可以通过视角的改变以及听觉，手势等获取赛场信

息，并且要求在每个模拟周期结束前发送规定语法的字息，并且要求在每个模拟周期结束前发送规定语法的字

符串表示本周期决策的最终命令。而后符串表示本周期决策的最终命令。而后 serverserver 将这些命将这些命

令汇总，通过一定规则的运算，得到下一个周期的世界令汇总，通过一定规则的运算，得到下一个周期的世界

模型，再根据每个球员的视角、听力等发送相应的信模型，再根据每个球员的视角、听力等发送相应的信

息，球员收到信息后，更新自身的世界模型，随即进行息，球员收到信息后，更新自身的世界模型，随即进行

下一个周期的决策过程。下一个周期的决策过程。

 比赛上下半场各比赛上下半场各 55 分钟分钟，每个模拟周期只有，每个模拟周期只有 100ms100ms ，，

要求程序的要求程序的实时性实时性非常高。非常高。



  

两种坐标系两种坐标系

 全局坐标 ：全局坐标 ：
 平面直角坐标系平面直角坐标系
 向对方球门为向对方球门为 xx 轴正方向轴正方向
 xx 轴顺时针转轴顺时针转 9090 度为度为 yy 轴正方向轴正方向
 球场为球场为 FIFAFIFA标准场地标准场地 105m × 68m105m × 68m

 个人坐标（相对坐标）：个人坐标（相对坐标）：
 平面极坐标系，以身体正方向为极轴平面极坐标系，以身体正方向为极轴
 合法角度范围：合法角度范围： -180° ~ 180°-180° ~ 180°，顺时针为正，顺时针为正



  

serverserver 的几个模型的几个模型

 运动仿真模型运动仿真模型

 基础动作模型基础动作模型

 感知模型感知模型

 球员异构模型球员异构模型

 裁判和教练裁判和教练



  

运动仿真模型运动仿真模型

 设设 tt 表示周期数表示周期数

 uu表示有效速度表示有效速度

 速度公式：速度公式： u(t+1) = v(t) + a(t) + r(t) + w(t)u(t+1) = v(t) + a(t) + r(t) + w(t)
 vv 表示上一个周期的速度经过衰减在这个周期中的表现表示上一个周期的速度经过衰减在这个周期中的表现

 aa 表示加速度表示加速度
 球员的加速度由加速命令产生球员的加速度由加速命令产生
 球的加速度由踢球或者铲球命令产生，如果有多个球球的加速度由踢球或者铲球命令产生，如果有多个球

员同时踢或者铲球，则球的加速度由这些命令产生的员同时踢或者铲球，则球的加速度由这些命令产生的
加速度进行加速度进行矢量叠加矢量叠加而得到而得到

 rr 表示环境噪声，表示环境噪声， ww表示风力的影响（目前为表示风力的影响（目前为 00 ））



  

运动仿真模型运动仿真模型

 环境噪声环境噪声 rr 的大小和的大小和 ball_rand(0.1),player_rand(0.05)ball_rand(0.1),player_rand(0.05)
有关，方向随机有关，方向随机

 球速大小的最大值是球速大小的最大值是 3.03.0 ，球员则为，球员则为 1.051.05

 速度衰减公式：速度衰减公式： v(t) = decay * u(t)v(t) = decay * u(t)

 球员的球员的 decaydecay参数的参考值是参数的参考值是 0.40.4
 球的球的 decaydecay值是值是 0.940.94

 PP 表示位置表示位置

 位置公式：位置公式： p(t+1) = p(t) + u(t+1)p(t+1) = p(t) + u(t+1)



  

运动仿真模型运动仿真模型

 在在 2D2D 仿真比赛中，球员是一个半径为仿真比赛中，球员是一个半径为 0.30.3 米的米的
实心圆实心圆，球是一个半径为，球是一个半径为 0.0850.085 的的实心圆实心圆

 如果球员或球在如果球员或球在某个周期某个周期有重合，则视作发生一有重合，则视作发生一
次碰撞次碰撞

 碰撞双方的速度各自乘以碰撞双方的速度各自乘以 -0.1-0.1 ，作为下一个周期，作为下一个周期
的速度，负号表示方向取相反方向的速度，负号表示方向取相反方向

 碰撞仅仅局限于位置重合的情况，如果仅仅是运碰撞仅仅局限于位置重合的情况，如果仅仅是运
动轨迹交叉则不发生碰撞动轨迹交叉则不发生碰撞



  

基础动作模型（上）基础动作模型（上）

 dash dash （ 加速 ）（ 加速 ）
 turn turn （ 身体转向 ）（ 身体转向 ）
 kick kick （ 踢球 ）（ 踢球 ）
 tackle tackle （ 铲球 ）（ 铲球 ）
 catch catch （ 扑球 ）（ 扑球 ）
 move move （ 瞬移 ）（ 瞬移 ）
 以上命令不相容，在同一个仿真周期中只可以任选其一以上命令不相容，在同一个仿真周期中只可以任选其一

发出，不可重复发出，不可重复



  

dashdash

 在本周期给本周期给自己自己在某个特定方向上一个加速度在某个特定方向上一个加速度
 参数：参数： powerpower ，， angleangle

 powerpower 为发力的大小，为发力的大小， |power|<100.0|power|<100.0
 angleangle 为加速的方向，取相对自身坐标系的值为加速的方向，取相对自身坐标系的值
 PowerPower和和 angleangle 的组合有的组合有 1616种种

(power>0(power>0和和 <0<0 ，， 88 个方向个方向 ))
 angleangle 为为 00 时，时， power>0power>0 表示向前加速，反之向后表示向前加速，反之向后
 angleangle 为为 ±90±90 时，时， power>0power>0 表示侧向移动表示侧向移动
 angleangle 为为 ±45±45 、、 ±135±135 时，时， power>0power>0 表示斜向运动表示斜向运动
 …………



  

dashdash 的物理模型的物理模型

 dash_power =dash_power =

effort * power * dir_rate * dash_power_rateeffort * power * dir_rate * dash_power_rate
 powerpower 是参数是参数
 dash_power_ratedash_power_rate 是球员的异构参数，参考值为是球员的异构参数，参考值为 0.0060.006

 dir_ratedir_rate 是是 angleangle和和 powerpower 的函数的函数
 angle = 0angle = 0 ，， power > 0power > 0 时，时， dir_ratedir_rate 为为 11
 angle = 0angle = 0 ，， power < 0power < 0 时，时， dir_ratedir_rate 为为 11
 |angle| = 90 |angle| = 90 时时 , dir_rate, dir_rate 为为 0.40.4
 |angle| = 45|angle| = 45或者或者 135135 时，时， dir_ratedir_rate 为为 0.70.7 和和
 |angle| = 180|angle| = 180 时，时， dir_ratedir_rate 为为 0.60.6



  

dashdash 的物理模型的物理模型

 efforteffort 是和球员状态以及其异构参数是和球员状态以及其异构参数
effort_maxeffort_max 、、 effort_mineffort_min 相关的一个数值。这个相关的一个数值。这个
数值直接关系到球员在场上的跑动能力，具体将数值直接关系到球员在场上的跑动能力，具体将
在后面介绍在后面介绍

 加速度加速度 accel = accel = 

( dash_power, angle + angleBody )  ( dash_power, angle + angleBody )  
 angleBodyangleBody 是身体方向是身体方向



  

turnturn

 在本周期内让自己转过一定角度在本周期内让自己转过一定角度
 参数：参数： angleangle

 angleangle 是转身的角度，是转身的角度， |angle|<180.0|angle|<180.0 ，，取取相对相对
坐标坐标

 转身时候的实际角度由球员速度和转身时候的实际角度由球员速度和
inertia_momentinertia_moment 这个参数一起决定这个参数一起决定

 球员速度越快，实际转动的角度越小球员速度越快，实际转动的角度越小
 球员静止时实际转动的角度最大球员静止时实际转动的角度最大



  

turnturn 的物理模型的物理模型

 new_body_angle =new_body_angle =

body_angle body_angle 

+ angle / ( 1.0 + inertia_moment * vel )+ angle / ( 1.0 + inertia_moment * vel )
 angleangle 是参数是参数
 可以看出，转身的角速度和异构参数可以看出，转身的角速度和异构参数 inertia_momentinertia_moment

与速度大小与速度大小 velvel 的乘积成反比关系的乘积成反比关系

 vel = 0vel = 0 时，最多可以转时，最多可以转 180180 度度

 velvel 的极限是的极限是 1.051.05 ，若取，若取 inertia_moment inertia_moment ＝ ＝ 55 ，可知，可知
在极限速度下，每个周期的转动角度小于在极限速度下，每个周期的转动角度小于 3030 度！度！

 turnturn 的执行过程中将会产生的执行过程中将会产生随机误差随机误差



  

turnturn 的误差的误差

 TurnTurn 的执行过程中将会产生的执行过程中将会产生随机误差！随机误差！

 实际转过的角度在实际转过的角度在

angle / ( 1.0 + inertia_moment * vel )angle / ( 1.0 + inertia_moment * vel )

* ( 1.0 ± player_rand ) * ( 1.0 ± player_rand ) 之间之间

 player_rand = 0.1 player_rand = 0.1 是常数是常数



  

kickkick

 在本周期给在本周期给球球在某个特定方向上一个加速度在某个特定方向上一个加速度
 参数：参数： powerpower ，， angleangle

 powerpower 为发力的大小，为发力的大小， |power|<100.0|power|<100.0
 angleangle 是发力的方向，是发力的方向， angleangle 取取相对相对坐标坐标
 球和球员的边界距离小于球和球员的边界距离小于 kickable_marginkickable_margin 时时

可以踢到球，此时的可以踢到球，此时的 kickkick 命令有效命令有效
 踢球的有效加速度随着球的距离和相对角度的踢球的有效加速度随着球的距离和相对角度的
增加而减少增加而减少



  

kickkick 的物理模型的物理模型

 eff_power = power * kickPowerRateeff_power = power * kickPowerRate

      * (1.0 - 0.25*dir_diff/180.0 * (1.0 - 0.25*dir_diff/180.0 

- 0.25*dist_ball/kickableMargin)- 0.25*dist_ball/kickableMargin)
 powerpower 为参数，为参数， kickPowerRatekickPowerRate 是常数（是常数（ 0.0270.027））
 dir_diffdir_diff是球和身体方向的夹角（绝对值）是球和身体方向的夹角（绝对值）

 dist_balldist_ball 是球和人的边界距离是球和人的边界距离

 kickableMarginkickableMargin 是队员特有的异构参数（见异构模型）是队员特有的异构参数（见异构模型）

 球的加速度球的加速度 accel = ( eff_power, angle + angleBody ) accel = ( eff_power, angle + angleBody ) 

 angleangle 是参数，是参数， angleBodyangleBody 是身体方向是身体方向
 accelaccel 在产生过程中有在产生过程中有随机误差！随机误差！



  

tackletackle

 在本周期以一定在本周期以一定概率概率，在特定范围（与可踢范围，在特定范围（与可踢范围
部分重叠）内给部分重叠）内给球球在某个特定方向上一个加速度在某个特定方向上一个加速度

 参数：参数： angleangle ，， foulfoul
 angleangle 是发力的方向，取是发力的方向，取相对相对坐标坐标
 powerpower 的值由的值由 angleangle唯一确定，不可更改唯一确定，不可更改
 球处于球员正前方左右球处于球员正前方左右 2.52.5 米、向前米、向前 22 米的区米的区
域内时可以得到非零的铲球概率，铲球概率的域内时可以得到非零的铲球概率，铲球概率的
值由球相对球员的位置唯一确定值由球相对球员的位置唯一确定

 tackletackle 完成后，球员有完成后，球员有 1010 个周期个周期不能移动不能移动
（倒地）（倒地）



  

tackletackle
 foulfoul 是是否犯规，取字符串是是否犯规，取字符串 true/falsetrue/false
 foul = true foul = true 时，铲球后时，铲球后没有没有 1010 个周期的屏蔽时间个周期的屏蔽时间，相反，，相反，

在危险情况下在危险情况下可能会导致可能会导致对方的“倒地”对方的“倒地”
 危险情况定义：危险情况定义：

 铲球时，铲球时，对方球员可以踢球对方球员可以踢球
 但是对方球员但是对方球员先发出了先发出了 dashdash指令指令

 可以是可以是上一个周期发出上一个周期发出的，也可以是的，也可以是本周期本周期
先于铲球执行先于铲球执行的的

 TipTip：： serverserver 以以乱序乱序执行每一个周期的指令执行每一个周期的指令
 球距离对手更近球距离对手更近
 对手在自己与球连线方向上在自己身前且错开位对手在自己与球连线方向上在自己身前且错开位
置较小，以至于置较小，以至于铲球时球和自身的连线会穿过对铲球时球和自身的连线会穿过对
手的身体范围手的身体范围

 对手身体角度跟自己与球连线方向夹角小于对手身体角度跟自己与球连线方向夹角小于 9090 度度



  

tackletackle 的物理模型的物理模型

 ( |player2ball.x| / tackle_dist )( |player2ball.x| / tackle_dist )tackleExponenttackleExponent

+ ( |player2ball.y| / tackle_width )+ ( |player2ball.y| / tackle_width )tackleExponenttackleExponent

= fail_prob= fail_prob
 铲球铲球失败失败的概率是两个指数式的和的概率是两个指数式的和
 指数指数 tackleExponenttackleExponent 是是 serverserver 定义的常数，等于定义的常数，等于 66

 在犯规模式（在犯规模式（ foul = truefoul = true ）时，为）时，为 1010
 player2ballplayer2ball 是指球员到球的相对向量是指球员到球的相对向量
 tackle_disttackle_dist和和 tackle_widthtackle_width也是常数，分别是前述也是常数，分别是前述

的的 2.02.0和和 1.251.25 （ ＝ （ ＝ 2.5 / 22.5 / 2 ，分成左右两边），分成左右两边）
 要求要求 player2ball.x>0player2ball.x>0



  

tackletackle 的物理模型的物理模型

 tackle_eff_power =tackle_eff_power =

maxTacklePower maxTacklePower 

* ( 1.0 - ( | angle | / 180 ) )* ( 1.0 - ( | angle | / 180 ) )

* tacklePowerRate* tacklePowerRate
 maxTacklePowermaxTacklePower现在被定义为现在被定义为 100100
 其它的参数理解和其它的参数理解和 kickkick 指令相同指令相同
 tacklePowerRatetacklePowerRate 也等于也等于 0.0270.027，所以，所以单人单周期踢单人单周期踢

球或者铲球球或者铲球，在极限情况可以得到，在极限情况可以得到 2.72.7的加速度的加速度
 同理：同理： accelaccel

= ( tackle_eff_power, angle+angleBody )= ( tackle_eff_power, angle+angleBody )
 与与 kickkick 一样，这里的一样，这里的 accelaccel 也有也有随机误差随机误差



  

kickkick和和 tackletackle 的加速度误差的加速度误差

 KickKick和和 tackletackle 的加速度误差算法相同的加速度误差算法相同

 误差为误差为极坐标极坐标形式的形式的矢量矢量
 误差的方向随机误差的方向随机
 误差的大小和误差的大小和 kick_randkick_rand 这个异构参数有关这个异构参数有关
 误差的大小也和球相对球员的位置和速度误差的大小也和球相对球员的位置和速度
大小有关大小有关



  

catchcatch

 在本周期内扑到球在本周期内扑到球
 参数：参数： angleangle

 angleangle 是扑球的方向，可以是任意方向是扑球的方向，可以是任意方向
 angleangle 取取相对相对坐标坐标
 球处于相对球员球处于相对球员 angleangle 方向的横向方向的横向 2.02.0 米、纵向米、纵向

0~UnrelCatch0~UnrelCatch最小值的区域内时可以扑到球，最小值的区域内时可以扑到球，概率为概率为 11
 球处于相对球员球处于相对球员 angleangle 方向的横向方向的横向 2.02.0 米、纵向米、纵向 UnrelCatchUnrelCatch
区间的区域内时可以扑到球，区间的区域内时可以扑到球，概率为由内向外，从概率为由内向外，从 11 开始，开始，
沿径向线性衰减到沿径向线性衰减到 00

 UnrelCatchUnrelCatch是球员的异构信息，其区间中心是是球员的异构信息，其区间中心是 1.31.3 米米。守门。守门
员相邻两次扑球的最短间隔为员相邻两次扑球的最短间隔为 55 个周期个周期 ,,以模拟真实世界中的以模拟真实世界中的
扑救动作扑救动作



  

movemove

 在己方半场的自由移动在己方半场的自由移动
 上下半场开场前上下半场开场前
 任意一方进球后任意一方进球后

 守门员扑到球后可以在己方禁区内使用两次守门员扑到球后可以在己方禁区内使用两次
movemove 命令以避开对方球员的紧逼围堵命令以避开对方球员的紧逼围堵

 参数：参数： xx ，， yy
 xx ，， yy 为为全局全局坐标坐标



  

能量何处来？能量何处来？

 不知道大家是否注意到了，在前面六条不相容的不知道大家是否注意到了，在前面六条不相容的
基本指令中，不少指令里面有一个基本指令中，不少指令里面有一个 powerpower值值

 其中人的跑动（其中人的跑动（ dashdash），将要消耗体力！），将要消耗体力！
➔ movemove 指令的意义：减少体力的无谓消耗指令的意义：减少体力的无谓消耗

 Robocup2DRobocup2D 最新体力模型（电池模型）如下：最新体力模型（电池模型）如下：
 每个球员在每个半场和加时赛开始前将补充满每个球员在每个半场和加时赛开始前将补充满
他们的“体力池”，总计他们的“体力池”，总计 130600130600点点

 每个球员即时体力还有每个球员即时体力还有 80008000点（上限值）点（上限值）



  

能量何处来？能量何处来？

 每个每个 dashdash 执行后，消耗的体力为执行后，消耗的体力为 powerpower 的值，如果的值，如果
power<0power<0 ，则消耗，则消耗 -2.0*power-2.0*power ，这就是，这就是倒跑的代价倒跑的代价

 每个周期，球员通过自身属性中的每个周期，球员通过自身属性中的 stamincstaminc从体力池从体力池
中补充相应数值的即时体力，补充到上限中补充相应数值的即时体力，补充到上限 80008000 为止为止

 一些动作体力消耗巨大，如一些动作体力消耗巨大，如长时间高速带球、长距离长时间高速带球、长距离
的全力冲刺、倒退跑（的全力冲刺、倒退跑（ power<0power<0 ））等等

 体力下降到体力下降到 24002400点，将导致点，将导致 efforteffort 的下降的下降，从异构，从异构
参数的参数的 effort_maxeffort_max逐渐降到逐渐降到 effort_mineffort_min ，，同时同时
stamincstaminc 也会逐渐下降也会逐渐下降

 体力回升到体力回升到 48004800点，点， efforteffort 将会随之逐渐回将会随之逐渐回
升，升， stamincstaminc 则不会随之回升，只是在半场开球时恢则不会随之回升，只是在半场开球时恢
复为默认的最大值复为默认的最大值



  

基础动作模型（下）基础动作模型（下）

 turn_neck turn_neck （ 头部转向 ）（ 头部转向 ）
 change_view change_view （ 改变视角 ）（ 改变视角 ）
 pointto pointto （ 手臂指向 ）（ 手臂指向 ）
 attentionto attentionto （ 听觉集中，只注意某个人的喊话 ）（ 听觉集中，只注意某个人的喊话 ）

 say say （ 喊话 ）（ 喊话 ）
 score score （ 数据请求 ）（ 数据请求 ）
 以上命令可以相容，在同一个仿真周期中可以各发出一以上命令可以相容，在同一个仿真周期中可以各发出一
次，但是总数不能太多以堵塞次，但是总数不能太多以堵塞 serverserver 的通信的通信



  

turn_neck & change_viewturn_neck & change_view

 turn_neckturn_neck 的参数：的参数： angleangle
 change_viewchange_view的参数：的参数： widthwidth
 其中其中 |angle| ≤ 90.0|angle| ≤ 90.0 ，取，取相对相对坐标坐标
 widthwidth表示视野宽度，可以是表示视野宽度，可以是

narrownarrow、、 normalnormal 、、 widewide三种。三种。
 在同步视觉模型中，上述视角和刷新周期分别为在同步视觉模型中，上述视角和刷新周期分别为
6060 、、 120120 、、 180180 度度和和 11 、、 22 、、 33 周期周期，并且视觉信，并且视觉信
息总是在更新周期开始的时刻发送到球员息总是在更新周期开始的时刻发送到球员

 还有一种异步视觉模型，但是不推荐使用，这里就不还有一种异步视觉模型，但是不推荐使用，这里就不
做介绍了做介绍了 ((老老 serverserver中只有异步视觉模型中只有异步视觉模型 ))



  

say & attentiontosay & attentionto

 saysay 的参数：的参数： msgmsg

 msgmsg 是一个用是一个用双引号引出的双引号引出的字符串，如“字符串，如“ abc”abc”

 saysay成功后，会有返回消息（ 成功后，会有返回消息（ ok say ok say ））

 attentiontoattentionto 的参数：的参数： teamteam ，， numnum

 teamteam 表示哪一支球队，表示哪一支球队， numnum 为球员号码为球员号码

 attentiontoattentionto 可以单独使用一个参数可以单独使用一个参数 offoff，用以停，用以停

止动作止动作



  

pointto & scorepointto & score

 pointtopointto 的参数：的参数： distdist ，， angleangle

 angleangle 取相对坐标，取相对坐标， distdist 表示距离表示距离

 scorescore没有参数没有参数

 scorescore会返回（ 会返回（ score Time Our Their score Time Our Their ））

 TimeTime 为时间，为时间， OurOur ：： TheirTheir 为比分为比分



  

如何获取信息？如何获取信息？

 以上讲了不少动作指令，可是，做出决策之前，以上讲了不少动作指令，可是，做出决策之前，

信息的获取和分析，某种程度上说比决策方法本信息的获取和分析，某种程度上说比决策方法本

身更加重要！身更加重要！

 球员的信息获取将会通过球员的信息获取将会通过视觉视觉、、听觉听觉和和感知感知进行进行

 感知是什么？大家可以认为是对自身信息的获取。主感知是什么？大家可以认为是对自身信息的获取。主

要用于提取自身的状态。要用于提取自身的状态。



  

视觉模型视觉模型

 相对坐标系相对坐标系
 地标定位地标定位
 信息不完整性信息不完整性

 距离加大，如果对象是球员，则首先丢失球员号码信距离加大，如果对象是球员，则首先丢失球员号码信
息，然后是所属球队信息，最后是完全看不见。息，然后是所属球队信息，最后是完全看不见。

 信息噪声信息噪声
 1111 个人可以得到个人可以得到 1111 个不同的球的位置，与现实十分个不同的球的位置，与现实十分
接近。接近。

 极坐标系的误差：距离和方向极坐标系的误差：距离和方向
 刷新周期和视野范围的矛盾……刷新周期和视野范围的矛盾……不可调和不可调和 ~~~~~~



  

听觉模型听觉模型

 拥挤的单通道低带宽环境拥挤的单通道低带宽环境
 信息公开、通信不可靠、噪音大信息公开、通信不可靠、噪音大
 听力总能力有限，听一次少一次……听力总能力有限，听一次少一次……
 那这个东西有什么用？那这个东西有什么用？

 裁判的“哨音”将会通知比赛状态的改变，这种裁判的“哨音”将会通知比赛状态的改变，这种
信息绝对可靠……信息绝对可靠……

 尽管每个周期只能听到一条长度极其有限的信尽管每个周期只能听到一条长度极其有限的信
息，但是在信息高度缺乏的球场上，可以认为息，但是在信息高度缺乏的球场上，可以认为
极其珍贵……极其珍贵……

 通信加密通信加密 ->-> 特殊战术特殊战术 ->-> 致命一击致命一击



  

感知模型感知模型

 球员能够感知到的信息：球员能够感知到的信息：
 视角视角
 体力体力
 身体速度（大小和方向）身体速度（大小和方向）
 头部相对身体前方的角度头部相对身体前方的角度
 发出各种命令的次数，可以检查发出各种命令的次数，可以检查 serverserver 是否是否

missmiss了一些命令（在系统负荷很高的时候会了一些命令（在系统负荷很高的时候会
发生这种情况）发生这种情况）



  

球员异构模型球员异构模型

 1818 人大名单，编号人大名单，编号 id 0 ~ id 17id 0 ~ id 17
 默认默认 id 0id 0 是守门员，但是可以修改！是守门员，但是可以修改！
 异构参数：异构参数：

 (player_type (id 0)(player_speed_max 1.05)(player_type (id 0)(player_speed_max 1.05)
(stamina_inc_max 45)(player_decay 0.4)(inertia_moment 5(stamina_inc_max 45)(player_decay 0.4)(inertia_moment 5
)(dash_power_rate 0.006)(player_size 0.3)(kickable_margin )(dash_power_rate 0.006)(player_size 0.3)(kickable_margin 
0.7)(kick_rand 0.1)(extra_stamina 50)(effort_max 1)0.7)(kick_rand 0.1)(extra_stamina 50)(effort_max 1)
(effort_min 0.6)(kick_power_rate 0.027)(effort_min 0.6)(kick_power_rate 0.027)
(foul_detect_probability 0.5)(catchable_area_l_stretch 1))(foul_detect_probability 0.5)(catchable_area_l_stretch 1))

 player_speed_max == 1.05 player_speed_max == 1.05 常数常数
 player_size == 0.3 player_size == 0.3 常数常数



  

球员异构模型球员异构模型

 用途：用途：
 最大速度：最大速度： dash_power_ratedash_power_rate 、、 player_decayplayer_decay 、、 effort_maxeffort_max
 ““爆发力”：爆发力”： dash_power_ratedash_power_rate 、、 effort_maxeffort_max
 ““耐力”：耐力”： stamina_inc_maxstamina_inc_max
 转身速度：转身速度： inertia_momentinertia_moment
 控制范围：控制范围： kickable_marginkickable_margin
 踢球的准确性：踢球的准确性： kick_randkick_rand
 …………

 教练选择教练选择 id1~id17id1~id17 中的中的 1010 个上场比赛个上场比赛

 中途至多可以在死球状态（非中途至多可以在死球状态（非 play_onplay_on ）下换）下换 33 个人个人



  

教练还能干啥？教练还能干啥？

 教练在指定上场队员后，可以断开和教练在指定上场队员后，可以断开和 serverserver 的的
连接，也可以继续在场上指挥（根据发送信息的连接，也可以继续在场上指挥（根据发送信息的
类型不同，一般在类型不同，一般在 set_playset_play 下没有延迟，但是下没有延迟，但是
play_onplay_on 时有时有 5050 周期的时间延迟周期的时间延迟））

 获取获取无噪声无噪声的的全局信息全局信息
 用用 saysay 指令和球员交互指令和球员交互
 消息的总量、大小、类型都有限制消息的总量、大小、类型都有限制
 死球时，通讯限制较小，可以传输大量信息，如死球时，通讯限制较小，可以传输大量信息，如

对对方阵形和球员个体的分析等对对方阵形和球员个体的分析等
 离线教练：用于训练和调试，场景重现等离线教练：用于训练和调试，场景重现等



  

比赛的特殊模式和犯规情况比赛的特殊模式和犯规情况

 比赛在正常进行的时候是比赛在正常进行的时候是 play_onplay_on状态状态

 死球模式有：死球模式有：

 开球（开球（ kick_offkick_off））
 ->->注意，此时可以用注意，此时可以用 movemove 指令在本方半场移动～指令在本方半场移动～

 界外球（界外球（ kick_inkick_in ））
 ->->注意，这里还是用注意，这里还是用 kickkick 来开球，没有用手抛一说～来开球，没有用手抛一说～
 ->-> 如果出边线前最后一脚双方同时踢到，则球权有随机性～如果出边线前最后一脚双方同时踢到，则球权有随机性～

 角球（角球（ corner_kickcorner_kick ））
 门球（门球（ goal_kickgoal_kick ））
 守门员得球后直接开球（守门员得球后直接开球（ goalie_free_kickgoalie_free_kick ））

 ->-> 守门员有两次守门员有两次 movemove 的机会的机会，躲开对方的围堵～，躲开对方的围堵～

 任意球（任意球（ free_kickfree_kick ））
 间接任意球（间接任意球（ indirect_free_kickindirect_free_kick ））



  

比赛的特殊模式和犯规情况比赛的特殊模式和犯规情况

 重点介绍以下模式：重点介绍以下模式：

 犯规（犯规（ foul_chargefoul_charge ））
 铲球时，进入铲球时，进入危险情况危险情况，则有，则有 0.50.5 的概率被判定为的概率被判定为犯规犯规
 如果是如果是危险情况下的故意铲球危险情况下的故意铲球，则会判定为犯规，有，则会判定为犯规，有 0.50.5 的的
概率吃到概率吃到黄牌黄牌

 满两张黄牌则转为红牌，直接被清理下场满两张黄牌则转为红牌，直接被清理下场

 回传球违例（回传球违例（ back_passback_pass ））
 守门员在禁区内用守门员在禁区内用 catchcatch指令接住了指令接住了之前最后一次触球人为之前最后一次触球人为

队友队友的球，即判定为回传球违例的球，即判定为回传球违例
 如果最后一次踢球时，如果最后一次踢球时，本方球员和对方球员同时踢到球本方球员和对方球员同时踢到球，则，则

不算回传球违例不算回传球违例
 3030 周期后，自动转换成周期后，自动转换成间接任意球间接任意球



  

比赛的特殊模式和犯规情况比赛的特殊模式和犯规情况

 重点介绍以下模式：重点介绍以下模式：

 越位（越位（ offsideoffside ））
 传球时，传球时，接球队员的接球队员的 xx 坐标坐标大于大于对方倒数第二个防守球员对方倒数第二个防守球员和和

球球的的最大最大 xx 坐标坐标，则，则接球队员越位接球队员越位
 越位线最少不超过中线，最大不超过底线越位线最少不超过中线，最大不超过底线
 接球队员的判定，是接近球到一定距离即算作接球接球队员的判定，是接近球到一定距离即算作接球

 发球成功和失误：发球成功和失误：

 一般特殊模式一般特殊模式只要踢球只要踢球即完成开球即完成开球
 门球要求门球要求球被传出禁区球被传出禁区才完成开球才完成开球

 球在禁区内被对方踢到则重发球在禁区内被对方踢到则重发
 球在禁区内被本方队员带球（踢球在禁区内被本方队员带球（踢 -- 跑跑 -- 踢），则违踢），则违
例，应坠球例，应坠球



  

比赛的特殊模式和犯规情况比赛的特殊模式和犯规情况
 发球超时及处理：发球超时及处理：

 一方发球，在 200 周期后没有进入 play_on ，即球没有发
出，则判发球违例（ free_kick_fault ）

 此时在发球位置坠球（ drop_ball ），重新开始比赛
 如果坠球点在禁区内，则改为在禁区的左右上角坠球

 特殊模式的特殊模式的 forbidden_areaforbidden_area

 真人足球的人墙距离是真人足球的人墙距离是 9.159.15 米米
 因此，一般在特殊模式时，因此，一般在特殊模式时， serverserver会把对手的人直接“扔会把对手的人直接“扔
出”以球为圆心，出”以球为圆心， 9.159.15 米为半径的圆外，并将米为半径的圆外，并将阻止对手进入阻止对手进入

 门球模式下，这个区域是门球模式下，这个区域是开球方的整个禁区开球方的整个禁区
 越位时，越位时， serverserver会将越位方所有球员“扔回”越位线以后会将越位方所有球员“扔回”越位线以后
 开球时，开球时， serverserver会将滞留在对方半场的球员“扔回”本方半会将滞留在对方半场的球员“扔回”本方半

场。场。



  

作业作业

 下载下载 rcssserverrcssserver 的源代码（蓝鹰的源代码（蓝鹰 2D2D主页）主页）

 阅读阅读 src/player.cppsrc/player.cpp 中中 44 个物理模型的具体代码，加深个物理模型的具体代码，加深
印象：印象：
 dashdash、、 kickkick 、、 tackletackle 、、 turnturn

 由于由于 serverserver 要向下兼容，所以要向下兼容，所以 serverserver中的代码，除了中的代码，除了
带有很强的带有很强的 C++C++风格外，还和这个文档的表述方式略风格外，还和这个文档的表述方式略
有不同有不同

 对于对于 Robocup2DRobocup2D 来说，来说， serverserver就是整个世界就是整个世界
 世界天天变，世界天天变， serverserver年年改，为的是更真实的模拟现实年年改，为的是更真实的模拟现实

的世界的世界
 读读 serverserver代码是蓝鹰代码是蓝鹰 2D2D 每年的必修课每年的必修课



  

今天就讲到这里，谢谢！今天就讲到这里，谢谢！

 Q&AQ&A
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