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  UVA_Trilearn Baseآمًزش بیس 

 ن تا بِ ایٌجای آهَزش برای ضوا هفیذ بَدُ باضذ . بِ اداهِ بحث جلسِ قبل هی پردازین :یاهیذٍار

  

1 - else if( WM->getFastestInSetTo( OBJECT_SET_TEAMMATES, OBJECT_BALL, &iTmp ) 

2 -              == WM->getAgentObjectType()  && !WM->isDeadBallThem() ) 

3 -   {                                                // if fastest to ball 

4 -     Log.log( 111, "I am fastest to ball; can get there in %d cycles", iTmp ); 

5 -     soc = intercept( false );                      // intercept the ball 

6 - 

7 -     if( soc.commandType == CMD_DASH &&             // if stamina low 

8 -         WM->getAgentStamina().getStamina() < 

9 -            SS->getRecoverDecThr()*SS->getStaminaMax()+211 ) 

11-      { 

11-        soc.dPower = 31.1 * WM->getAgentStamina().getRecovery(); // dash slow 

12-        ACT->putCommandInQueue( soc ); 

13-        ACT->putCommandInQueue( turnNeckToObject( OBJECT_BALL, soc ) ); 

14-      } 

15-      else                                           // if stamina high 

16-      { 

17-        ACT->putCommandInQueue( soc );               // dash as intended 

18-        ACT->putCommandInQueue( turnNeckToObject( OBJECT_BALL, soc ) ); 

19-      } 

21-     } 

21-     else if( posAgent.getDistanceTo(WM->getStrategicPosition()) > 

22-                  1.5 + fabs(posAgent.getX()-posBall.getX())/11.1) 

23-                                                  // if not near strategic pos 

24-     { 



25-       if( WM->getAgentStamina().getStamina() >     // if stamina high 

26-                            SS->getRecoverDecThr()*SS->getStaminaMax()+811 ) 

27-       { 

28-         soc = moveToPos(WM->getStrategicPosition(), 

29-                         PS->getPlayerWhenToTurnAngle()); 

31-         ACT->putCommandInQueue( soc );            // move to strategic pos 

31-         ACT->putCommandInQueue( turnNeckToObject( OBJECT_BALL, soc ) ); 

32-       } 

33-       else                                        // else watch ball 

34-       { 

35-         ACT->putCommandInQueue( soc = turnBodyToObject( OBJECT_BALL ) ); 

36-         ACT->putCommandInQueue( turnNeckToObject( OBJECT_BALL, soc ) ); 

37-       } 

38-     } 

39-     else if( fabs( WM->getRelativeAngle( OBJECT_BALL ) ) > 1.1 ) // watch ball 

41-     { 

41-       ACT->putCommandInQueue( soc = turnBodyToObject( OBJECT_BALL ) ); 

42-       ACT->putCommandInQueue( turnNeckToObject( OBJECT_BALL, soc ) ); 

43-     } 

44-     else                                         // nothing to do 

45-       ACT->putCommandInQueue( SoccerCommand(CMD_TURNNECK,1.1) ); 

46-   } 

 

بیس پرداختین . در ایي جلسِ بِ بحث در هَرد دفاع   Stamina Managerدر جلسِ قبل بِ بحث در هَرد 

 خَاّین پرداخت .

هٌظَر در  ّر برًاهِ ًَیس برای ایي هٌظَر الگَریتن ٍ ضیَُ ی هخػَظ بِ خَد را دارد ، اها تَابؼی کِ بذیي

ایي تَابغ تؼریف ضذُ اًذ .  basicPlayerدر کلاس  ، در تواهی ایي ضیَُ ّا یکساى است .بیس تؼریف ضذُ

 در زیر تؼریف ایي تَابغ را آٍردُ این :



/*! This method returns the command to tackle the ball. */ 

 

SoccerCommand BasicPlayer::tackle( ) 

{ 

  return SoccerCommand( CMD_TACKLE, 111.1 ); 

} 

 

/**************************************************************************/ 

 

/*! This skill enables an agent to mark an opponent, i.e. to guard him 

    one-on-one with the purpose to minimize his usefulness for the opponent 

    team. It can be used, for example, to block the path from the ball to 

    an opponent or from an opponent to the goal. In this way the agent can 

    prevent this opponent from receiving a pass or from moving closer to the 

    goal while also obstructing a possible shot. This skill amounts to 

    calculating the desired marking position based on the given arguments 

    and then moving to this position. It receives three arguments: an 

    object o (usually an opponent) that the agent wants to mark, a distance 

    'dDist' representing the desired distance between o and the marking 

    position and a type indicator that denotes the type of marking that is 

    required. We distinguish three types of marking: 

    - MARK BALL: marking the opponent by standing at a distance 'dDist' away 

                 from him on the line between him and the ball. This type of 

                 marking will make it di±cult for the opponent to receive a 

                 pass. 

    - MARK GOAL: marking the opponent by standing at a distance 'dDist' away 

                 from him on the line between him and the center point of the 

                 goal he attacks. This type of marking will make it difficult 

                 for the opponent to score a goal. 

    - MARK BISECTOR: marking the opponent by standing at a distance 'dDist' 

                 away from him on the bisector of the ball-opponent-goal 

                 angle. This type of marking enables the agent to intercept 

                 both a direct and a leading pass to the opponent. 

 

    After determining the marking position, the agent uses the moveToPos 

skill 

    to move to this position. Note that the decision whether to turn or dash 



    in the current situation depends on the angle of the marking position 

    relative to the agent's body direction and on the distance to this 

position 

    if this point lies behind the agent. In this case the moveToPos skill 

uses 

    the threshold parameters MarkTurnAngle (=31) and MarkDistanceBack (=3) to 

    make this decision. The values for these parameters are such that the 

    condition which must hold for allowing a dash is fairly flexible. This is 

    done because the marking position will be different in consecutive cycles 

    due to the fact that the opponent and the ball move around from each 

    cycle to the next. As a result, the agent will be able to actually 

    progress towards a point that lies close to the marking position instead 

    of constantly turning towards the newly calculated marking position in 

    each cycle. 

    \param o object that has to be marked 

    \param dDist distance marking position is located from object position 

    \param mark marking technique that should be used 

    \return SoccerCommand to mark object 'o'. */ 

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

{ 

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

  VecPosition posAgent = WM->getAgentGlobalPosition(); 

  VecPosition posBall  = WM->getGlobalPosition( OBJECT_BALL ); 

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

 

  if( o == OBJECT_BALL ) 

  { 

    if( posMark.getDistanceTo( posAgent ) < 1.5 ) 

      return turnBodyToObject( OBJECT_BALL ); 

    else 

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

  } 

 

  if( posAgent.getDistanceTo( posMark ) < 2.1 ) 

  { 

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



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

    if( isAngInInterval( angBall, angOpp,  

                         VecPosition::normalizeAngle( angOpp + 181 ) ) ) 

      angOpp += 81; 

    else 

      angOpp -= 81;        

    angOpp  = VecPosition::normalizeAngle( angOpp ); 

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

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

  } 

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

   

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

} 

 

اها ها با تَابؼی  ّستٌذ ذ . البتِ ایي تَابغ هختع ایٌکارٌایي دٍ تابغ از اغلی تریي تَابغ هربَط بِ دفاع هی باض

یا بِ ػبارتی سذ کردى  positioningبِ جس ایي تَابغ ًیس هی تَاًین از تیوواى دفاع کٌین . ها با رٍضی بِ ًام 

در جلسِ بؼذ بیطتر بِ هقَلِ دفاع ٍ تَضیحات تَابغ بالا بِ غَرت خظ  حریف با چیٌص حرفِ ای بازیکٌاى راُ

 اّین پرداخت .خَ deMeer5بِ خظ ٍ اداهِ تَضیحات تابغ 

 

 

 

 

 



 جست ي جًی آگاَاوٍ ي اکتشافآمًزش ًَش مصىًعی، 

 فُرست

 متذَای جست ي جًی آگاَاوٍ 

 يادگیری برای جست ي جًی بُتر 

 جست ي جًی محلی ي بُیىٍ سازی 

 جست ي جًی محلی در فضاَای پیًستٍ 

 Onlineعاملُای جست ي جًی  

 ٍمتذَای جستجًی آگاَاو

 بُتريه جستجً

o ٍحريصاو 

o A* 

o IDA* 

o RBFS 

o MA*  ي SMA* 

 ي بُیىٍ سازیجًی محلی  جست

 تپٍ وًردی 

 شبیٍ سازی حرارت 

 پرتً محلی 

 الگًريتمُای شوتیک 

 



 تعاريف

o  ،تابع َسيىٍ مسیرg(n)  ٌَسيىٍ مسیر از گرٌ ايلیٍ تا گر :n 

o  ،تابع اکتشافیh(n)  ٌَسيىٍ تخمیىی ارزان تريه مسیر از گر :n بٍ گرٌ َذف 

o  ،تابع بُتريه مسیرh*(n)  ٌارزان تريه مسیر از گر :n تا گرٌ َذف 

o  ،تابع ارزيابیf(n)  َسيىٍ تخمیىی ارزان تريه مسیر از طريق :n 

f(n):  g(n) + h(n) 

o f*(n) َسيىٍ ارزان تريه مسیر از طريق :n   f*(n): g(n) + h*(n)   

 ٍجستجًی حريصاو 

 

 

 



 

 ارزيابی :

 کامل بًدن: خیر

  اما اگرh = h* آوگاٌ جستجً کامل میشًد 

 بُیىگی: خیر

  اما اگرh = h* آوگاٌ جستجً کامل میشًد 

 پیچیذگی زماوی:

  اما اگرh = h* ٌآوگا 

 پیچیذگی فضا:

  اما اگرh = h* ٌآوگا 

)( mbO

)(bdO

)( mbO

)(bdO



  جستجًیA* 

 

 

 

 



 ارزیابی :

 کاهل بَدى: بلِ

 بْیٌگی: بلِ

 پیچیذگی زهاًی:

  اها اگرh = h* ُآًگا 

 پیچیذگی فضا:

  اها اگرh = h* ُآًگا 

 هثال :

 

 

)( mbO

)( mbO

)(bdO

)(bdO



 

 ي اجتىاب از گرٌ َای تکراری *Aجستجًی 

 



 

 *Aمثال ديگر از جستجًی 

 

 

f(n)=g(n) + h(n) 



 در وقشٍ ريماوی *Aجستجًی 

 

 Aradبا شريع از  Bucharestجستجًی 

f(Arad) = g(Arad)+h(Arad)=16366=366 

 

 

Arad  را باز کردٌ يf(n) :را برای َر يک از زيربرگُا محاسبٍ میکىیم 

f(Sibiu)=c(Arad,Sibiu)+h(Sibiu)=1416253=393 

f(Timisoara)=c(Arad,Timisoara)+h(Timisoara)=1186329=447 

f(Zerind)=c(Arad,Zerind)+h(Zerind)=756374=449 

 .است Sibiuبُتريه اوتخاب شُر 



 

Sibiu  را باز کردٌ يf(n) :را برای َر يک از زيربرگُا محاسبٍ میکىیم 

f(Arad)=c(Sibiu,Arad)+h(Arad)=2816366=646 

f(Fagaras)=c(Sibiu,Fagaras)+h(Fagaras)=2396179=415 

f(Oradea)=c(Sibiu,Oradea)+h(Oradea)=2916381=671 

f(Rimnicu Vilcea)=c(Sibiu,Rimnicu Vilcea)+ h(Rimnicu 

Vilcea)=2216192=413 

 .است Rimnicu Vilceaبُتريه اوتخاب شُر 

 



Vilcea  را باز کردٌ يf(n) :را برای َر يک از زيربرگُا محاسبٍ میکىیم 

f(Craiova)=c(Rimnicu Vilcea, Craiova)+h(Craiova)=3616161=526 

f(Pitesti)=c(Rimnicu Vilcea, Pitesti)+h(Pitesti)=3176111=417 

f(Sibiu)=c(Rimnicu Vilcea,Sibiu)+h(Sibiu)=3116253=553 

 .است Fagarasبُتريه اوتخاب شُر 

 

Fagaras  را باز کردٌ يf(n) :را برای َر يک از زيربرگُا محاسبٍ میکىیم 

f(Sibiu)=c(Fagaras, Sibiu)+h(Sibiu)=3386253=591 

f(Bucharest)=c(Fagaras,Bucharest)+h(Bucharest)=45161=451 

 .است  Pitestiبُتريه اوتخاب شُر 



 

Pitesti  را باز کردٌ يf(n) :را برای َر يک از زيربرگُا محاسبٍ میکىیم 

f(Bucharest)=c(Pitesti,Bucharest)+h(Bucharest)=41861=418 

 .است  Bucharestبُتريه اوتخاب شُر 
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