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  UVA_Trilearn Baseآمًزش بیس 

ثزای دفبع هتطکل اس کبرّبیی است در یک تَضیح کلی، در ایي جلسِ قػذ دارین ثِ تَضیح دفبع ثپزداسین . 

 جلَگیزی اس تحقق اّذاف حزیف ٍ اًَاع گًَبگَى دارد کِ ثب تَجِ ثِ حبلت ثبسی هتغیز است.

 : ٍجَد داردسِ قسوت اغلی  ،کبهلفَتجبل ّز تین در 

 بعثخص دف – 1

 ثخص هیبًی – 2

 ثخص حولِ  – 3

در یک ثبسی ّز سِ ثخص ثبیذ دست ثِ دست ّن دٌّذ تب ثِ پیزٍسی دست پیذا کٌٌذ ، اهب تؼزیف پیزٍسی 

ثبسی را  ثب اختلاف گل پبییي یب ًیست . گبّی هب اگز هسبٍی کٌین ثب ًتیجِ ثزتز ًسجت ثِ حزیف ّویطِ ثزد

یف آًقذر قذرتوٌذ ثبضذ کِ ًتَاى در حبل حبضز هَفق ثِ ثزد در . سیزا هوکي است تین حز، پیزٍسینٍاگذار کٌین

 ثزاثز آى ضذ.

ع کزدى الگَریتن ٍ رٍش هخػَظ ثِ خَد را دارد . ایي ثستگی ثِ ًَع ثبسی ضوب دارد کِ چگًَِ بّزتین ثزای دف

ب ثبیذ تب حذ ٍ یب تین ثطذت ضؼیف است ٍ ه رٍیندفبع کٌیذ . گبّی تین قَی است ٍ هب ثبیذ در لاک دفبػی فزٍ 

 . هَرد فطبر خظ حولِ قزار دّینتَاى اٍ را 

فکز کٌین، یؼٌی الگَریتن ّبیوبى را  ياقعیچگًَِ  نتب ثِ ایٌجب ی آهَسش ) اس جلسِ اٍل تب ثِ حبل ( یبد گزفتی

حبل کِ ثِ ایي هزحلِ اس الگَریتن پزداسی ٍ ثزًبهِ ًَیسی رسیذُ این، ؛  ثػَرت هٌغقی پیبدُ سبسی کٌین

 پیبدُ سبسی کٌین.تفکزات خَد را ثزاحتی در تین اًین هیتَ



 
 

 ثِ تَضیح خظ  ثِ خظ تبثغ سیز هی پزداسین :

1 - SoccerCommand BasicPlayer::mark( ObjectT o, double dDist, MarkT mark ) 

 

2 - { 

 

3 - VecPosition posMark = getMarkingPosition( o, dDist, mark ); 

 

4 - VecPosition posAgent = WM->getAgentGlobalPosition(); 

 

5 - VecPosition posBall = WM->getGlobalPosition( OBJECT_BALL ); 

 

6 - // AngDeg angBody = WM->getAgentGlobalBodyAngle(); 

 

7 - if( o == OBJECT_BALL ) 

 

8 - { 

 

9 - if( posMark.getDistanceTo( posAgent ) < 1.5 ) 

 

11 - return turnBodyToObject( OBJECT_BALL ); 

 

11 - else 

 

12 - return moveToPos( posMark, 31.1, 3.1, false ); 

 

13 - } 

 

14 - if( posAgent.getDistanceTo( posMark ) < 2.1 ) 

 

15 - { 

 



 
 

16 - AngDeg angOpp = (WM->getGlobalPosition( o ) - posAgent).getDirection(); 

 

17 - AngDeg angBall = (posBall - posAgent).getDirection(); 

 

18 - if( isAngInInterval( angBall, angOpp, 

 

19 - VecPosition::normalizeAngle( angOpp + 181 ) ) ) 

 

21 - angOpp += 81; 

 

21 - else 

 

22 - angOpp -= 81; 

 

23 - angOpp = VecPosition::normalizeAngle( angOpp ); 

 

24 - Log.log( 513, "mark: turn body to ang %f", angOpp ); 

 

25 - return turnBodyToPoint( posAgent + VecPosition( 1.1, angOpp, POLAR ) ); 

 

26 - } 

 

27 - Log.log( 513, "move to marking position" ); 

 

28 - return moveToPos( posMark, 25, 3.1, false ); 

 

29 - } 

 

ًیبسی ثِ تَضیح ًذارد  7تب  1تبثؼی ثِ کبر رفتِ است کِ در جلسِ ثؼذ تَضیح خَاّن داد . خظ  3در خظ ضوبرُ 

 را هَرد ثزرسی قزار هی دّین : 13تب  7حبل خظ  .



 
 

 

7 - if( o == OBJECT_BALL ) 

 

8 - { 

 

9 - if( posMark.getDistanceTo( posAgent ) < 1.5 ) 

 

11 - return turnBodyToObject( OBJECT_BALL ); 

 

11 - else 

 

12 - return moveToPos( posMark, 31.1, 3.1, false ); 

 

13 - } 

 

است ،  ثِ کبر رفتِ است . ّوبًغَر کِ اس ًبم ایي تبثغ ًیش هطخع getDistanceToتبثؼی ثِ ًبم   9در خظ ضوبرُ 

ای را کِ یکی ثِ غَرت اجزا کٌٌذُ ٍ یکی ثِ غَرت   VecPositionیبفتي فبغلِ ی ثیي دٍ  ایي تبثغٍظیفِ 

 : هطبّذُ هیکٌین هَجَد در ثیس را. در سیز تَضیح اغلی آرگَهبى ثِ تبثغ دادُ ضذُ است

/*! This method determines the distance between the current 

    VecPosition and a given VecPosition. This is equal to the 

    magnitude (length) of the vector connecting the two positions 

    which is the difference vector between them. 

 

    \param p a Vecposition 

    \return the distance between the current VecPosition and the given 

    VecPosition */ 

double VecPosition::getDistanceTo( const VecPosition p ) 

{ 

  return ( ( *this - p ).getMagnitude( ) ); 

} 



 
 

 خَاّین پزداخت .  getMagnitude* در جلسِ ثؼذ ثِ تَضیح تبثغ  

) در جلسِ ثؼذ ثِ عَر هفػل تَضیح خَاّین داد  posMarkدر ایي ضزط ثزرسی هی ضَد کِ اگز فبغلِ ًقغِ 

ثذى خَد را ثچزخبًذ ٍ اگزًِ ثِ ٍسیلِ تبثغ سیز ثبسیکي را هجبة ثِ تغییز است ، تٌْب  1.5( تب خَدهبى کوتز اس 

 هی کٌین : PosMarkهکبى ثِ ًقغِ 

moveToPos( posMark, 25, 3.1, false ); 

بیِ ای تزیي تَاثغ ثیس هی ثبضذ . ثِ تَضیحبت خَد ثیس پتزیي ٍ  تبثؼی کِ در ثبلا هؼزفی ضذ ، یکی اس اغلی

 در هَرد ایي تبثغ تَجِ کٌیذ :

/*! This skill enables an agent to move to a global position 'pos' on 

    the field which is supplied to it as an argument. Since the agent 

    can only move forwards or backwards into the direction of his 

    body, the crucial decision in the execution of this skill is 

    whether he should perform a turn or a dash. Turning has the 

    advantage that in the next cycle the agent will be orientated 

    correctly towards the point he wants to reach. However, it has the 

    disadvantage that performing the turn will cost a cycle and will 

    reduce the agent's velocity since no acceleration vector is added 

    in that cycle.  Apart from the target position 'pos', this skill 

    receives several additional arguments for determining whether a 

    turn or dash should be performed in the current situation. If the 

    target point is in front of the agent then a dash is performed 

    when the relative angle to this point is smaller than a given 

    angle 'angWhenToTurn'. However, if the target point is behind the 

    agent then a dash is only performed if the distance to point is 

    less than a given value 'dDistBack' and if the angle relative to 

    the back direction of the agent is smaller than 

    'angWhenToTurn'. In all other cases a turn is performed. Note that 

    in the case of the goalkeeper it is sometimes desirable that he 

    moves backwards towards his goal in order to keep sight of the 

    rest of the field. To this end an additional boolean argument 

    'bMoveBack' is supplied to this skill that indicates whether the 

    agent should always move backwards to the target point. If this 

    value equals true then the agent will turn his back towards the 

    target point if the angle relative to his back direction is larger 



 
 

    than 'angToTurn'. In all other cases he will perform a (backward) 

    dash towards 'posTo' regardless of whether the distance to this 

    point is larger than 'dDistBack'. 

 

    \param posTo global target position to which the agent wants to move 

    \param angWhenToTurn angle determining when turn command is returned 

    \param dDistBack when posTo lies closer than this value to the back of 

          the agent (and within angWhenToTurn) a backward dash is returned 

    \param bMoveBack boolean determing whether to move backwards to 'posTo' 

    \return SoccerCommand that determines next action to move to 'posTo' */ 

SoccerCommand BasicPlayer::moveToPos( VecPosition posTo, AngDeg angWhenToTurn, 

                            double dDistBack, bool bMoveBack, int iCycles ) 

{ 

// previously we only turned relative to position in next cycle, now take 

// angle relative to position when you're totally rolled out... 

//  VecPosition posPred   = WM->predictAgentPos( 1, 1 ); 

  VecPosition posAgent  = WM->getAgentGlobalPosition(); 

  VecPosition posPred   = WM->predictFinalAgentPos(); 

   

  AngDeg      angBody   = WM->getAgentGlobalBodyAngle(); 

  AngDeg      angTo     = ( posTo - posPred ).getDirection(); 

              angTo     = VecPosition::normalizeAngle( angTo - angBody ); 

  AngDeg      angBackTo = VecPosition::normalizeAngle( angTo + 181 ); 

   

  double      dDist     = posAgent.getDistanceTo( posTo ); 

 

  Log.log( 519, "moveToPos (%f,%f): body %f to %f diff %f now %f when %f",  

          posTo.getX(), posTo.getY(), angBody,  

           ( posTo - posPred ).getDirection(), angTo,  

           ( posTo -  WM->predictAgentPos( 1, 1 )).getDirection(), 

           angWhenToTurn ); 

  if( bMoveBack ) 

  { 

    if( fabs( angBackTo ) < angWhenToTurn ) 

      return dashToPoint( posTo, iCycles ); 

    else 

      return turnBackToPoint( posTo ); 

  } 

  else if(  fabs( angTo     ) < angWhenToTurn || 

           (fabs( angBackTo ) < angWhenToTurn && dDist < dDistBack ) ) 

    return dashToPoint( posTo, iCycles ); 



 
 

  else 

    return directTowards( posTo, angWhenToTurn ); 

//return turnBodyToPoint( posTo ); 

} 

 

 را در جلسِ آیٌذُ دًجبل هیکٌین. "دفبع"اداهِ هجحث 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 آهَسش َّش هػٌَػی

 *IDA اکتشافی با حافظٍ محديد جستجًی

 

o  سبدُ تزیي راُ ثزای کبّص حبفظِ هَرد ًیبسA* ستفبدُ اس ػویق کٌٌذُ تکزار در سهیٌِ جست ٍ جَی ا

 اکتطبفی است.

o  الگَریتن ػویق کٌٌذُ تکزارA*                        IDA*   

o  در جستجَیIDA*  ٌِهقذار ثزش هَرد استفبدُ، ػوق ًیست ثلکِ ّشیf(g+h) .است 

o IDA* بر ًبضی اس ًگْذاری غف ثزای اغلت هسئلِ ّبی ثب ّشیٌِ ّبی هزحلِ ای، هٌبست است ٍ اس سزث

 .هزتجی اس گزُ ّب اجتٌبة هیکٌذ

 RBFSبازگشتی  جستجًیبُتريه 

o  سبختبر آى ضجیِ جست ٍ جَی ػوقی ثبسگطتی است، اهب ثِ جبی ایٌکِ دائوب ثِ عزف پبییي هسیز

هزثَط ثِ ثْتزیي هسیز اس ّز جذ گزُ فؼلی را ًگْذاری هیکٌذ، اگز گزُ فؼلی اس  fحزکت کٌذ، هقذار 

 ایي حذ تجبٍس کٌذ، ثبسگطتی ثِ ػقت ثزهیگزدد تب هسیز دیگزی را اًتخبة کٌذ.

o .ایي جستجَ اگز تبثغ اکتطبفی قبثل قجَلی داضتِ ثبضذ، ثْیٌِ است 

o  پیچیذگی فضبیی آىO(bd) است. 

o ثِ دقت تبثغ اکتطبفی ٍ هیشاى تغییز ثْتزیي هسیز در اثز ثسظ گزُ ّب  تؼییي پیچیذگی سهبًی آى

 ثستگی دارد.

o RBFS  تب حذی اسIDA* .کبرآهذتز است، اهب گزُ ّبی سیبدی تَلیذ هیکٌذ 

o IDA*  ٍRBFS  در هؼزؼ افشایص تَاًی پیچیذگی قزار دارًذ کِ در جست ٍ جَی گزافْب هزسَم

ی را در غیز اس هسیز فؼلی ثزرسی کٌٌذ. لذا، هوکي است یک حبلت است، سیزا ًویتَاًٌذ حبلتْبی تکزار

 را چٌذیي ثبر ثزرسی کٌٌذ.



 
 

o IDA*  ٍRBFS  .اس فضبی اًذکی استفبدُ هیکٌٌذ کِ ثِ آًْب آسیت هیزسبًذIDA*  ثیي ّز تکزار

اعلاػبت ثیطتزی در حبفظِ  RBFSاست.  fفقظ یک ػذد را ًگْذاری هیکٌذ کِ فؼلی ّشیٌِ 

 .کٌذًگْذاری هی

 بُتريه جستجًی بازگشتی در وقشٍ ريماوی

 

 

 



 
 

  *SMAجستجًی حافظٍ محديد سادٌ 

o SMA*  ثْتزیي ثزگ را ثسظ هیذّذ تب حبفظِ پز ضَد. در ایي ًقغِ ثذٍى اس ثیي ثزدى گزُ ّبی قجلی ًویتَاًذ

 .گزُ جذیذی اضبفِ کٌذ

o SMA* هَش ضذُ ثِ ٍالذ آى ثز هیگزدد. ّویطِ ثذتزیي گزُ ثزگ را حذف هیکٌذ ٍ سپس اس عزیق گزُ فزا

 .پس جذ سیز درخت فزاهَش ضذُ، کیفیت ثْتزیي هسیز را در آى سیز درخت هیذاًذ

o .اگز ػوق سغحی تزیي گزُ ّذف کوتز اس حبفظِ ثبضذ, کبهل است 

o SMA* ثْتزیي الگَریتن ّوِ هٌظَرُ ثزای یبفتي حلْبی ثْیٌِ هیجبضذ. 

o  اگز هقذارf  ٍ الگَریتن یک گزُ را ّن ثزای ثسظ ٍ ّن ثزای حذف اًتخبة کٌذ، توبم ثزگْب یکسبى ثبضذ

SMA* ایي هسئلِ را ثب ثسظ ثْتزیي ثزگ جذیذ ٍ حذف ثْتزیي ثزگ قذیوی حل هیکٌذ. 

o  هوکي استSMA*  ِهججَر ضَد دائوب ثیي هجوَػِ ای اس هسیزّبی حل کبًذیذ تغییز هَضغ دّذ، در حبلی ک

 .ضَدثخص کَچکی اس ّز کذام در حبفظِ جب 

o .هحذٍدیتْبی حبفظِ هوکي است هسئلِ ّب را اس ًظز سهبى هحبسجبتی، غیز قبثل حل کٌذ  

 



 
 

 

 

 



 
 

 

 

 



 
 

 

 

 يادگیری برای جست ي جًی بُتر 

o  استفبدُ هیکزدًذ. ريشُای ثابترٍضْبی جست ٍ جَی قجلی، اس 

o  کٌذهیتَاًذ یبد ثگیزد کِ ثْتز جست ٍ جَ  فضای حالت فراسطحیػبهل ثب استفبدُ اس. 

o  حبلت)هحبسجبتی( داخلیِ ثزًبهِ ای را تسخیز هیکٌذ کِ فضبی فضای حالت فرا سطحیّز حبلت در ،

 .، هثل رٍهبًی را جست ٍ جَ هیکٌذحالت سطح شیء

o  هیتَاًذ چیشّبیی را اس تجزثیبت ثیبهَسد تب سیزدرختْبی غیز قبثل قجَل  يادگیری فراسطحیالگَریتن

 را کبٍش ًکٌذ.

o  ،حل هسئلِ استىٍ کردن کل َسيىٍکمیّذف یبدگیزی ،. 

 

 هٌجغ : 

Artificial Intelligence: A Modern Approach  - by Stuart Russell and Peter Norvig 

 

http://www.cs.berkeley.edu/~russell
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