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  UVA_Trilearn Baseآهَزش بیس 

 را ثرسی کردین . ثِ اداهِ ثحث هی پردازین : 13قجل تب خظ ضوبرُ در خلسِ 

 

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 - } 



 
 

 هی کٌین : اثتذا خغَط زیر را ثب ّن ثررسی

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 - } 

 

ثِ کبر رفتِ کِ ٍظیفِ ی ایي رٍ دارُ کِ زاٍیِ ی دریبفتی را ثِ رًح   normalizeAngleتبثؼی ثِ ًبم  19در خظ  

 ثجرد . در زیر تبثغ را آٍردین : 181تب  181-



 
 

/*! This method normalizes an angle. This means that the resulting 

    angle lies between -181 and 181 degrees. 

    \param angle the angle which must be normalized 

    \return the result of normalizing the given angle */ 

AngDeg VecPosition::normalizeAngle( AngDeg angle ) 

{ 

  while( angle > 181.1  ) angle -= 361.1; 

  while( angle < -181.1 ) angle += 361.1; 

  return ( angle ); 

} 

 هی پردازین : getMagnitudeثِ تَضیح تبثغ   حبل

/*! This method determines the magnitude (length) of the vector 

    corresponding with the current VecPosition using the formula of 

    Pythagoras. 

 

    \return the length of the vector corresponding with the current 

    VecPosition */ 

double VecPosition::getMagnitude( ) const 

{ 

  return ( sqrt( m_x * m_x + m_y * m_y ) ); 

} 

 

 

 ین هحبسجِ هیکٌذ .ایي تبثغ عَل ثردار ی کِ ثب آى تبثغ را فراخَاًذُ ا

را ثررسی کردین . در ایٌدب هی  playerTeams.cppدر فبیل   deMeer5 تب ثِ ایٌحب هب ثِ عَر کبهل تبثغ

. اهب در ایي خلسِ تٌْب خَد تبثغ  را ثررسی کٌین basicPlayer.h   از تَاثغ فبیل moveToPosخَاّین تبثغ 

 : را هی آٍرین ٍ در خلسِ ثؼذ ثِ عَر کبهل ثِ ثررسی آى هی پردازین

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

                            double dDistBack, bool bMoveBack, int iCycles ) 

 

2 - { 

 



 
 

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

 

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

 

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

 

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

 

7 - VecPosition posPred    = WM->predictFinalAgentPos(); 

   

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

 

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

 

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

 

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

   

12 - double      dDist         = posAgent.getDistanceTo( posTo ); 

 

13 - 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 ); 

 

 

14 - if( bMoveBack ) 

 

15 - { 

 

16 - if( fabs( angBackTo ) < angWhenToTurn ) 



 
 

 

17 - return dashToPoint( posTo, iCycles ); 

 

18 - else 

 

19 - return turnBackToPoint( posTo ); 

 

21 - } 

 

21 - else if(  fabs( angTo     ) < angWhenToTurn || 

 

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

 

22 - return dashToPoint( posTo, iCycles ); 

 

23 - else 

 

24 - return directTowards( posTo, angWhenToTurn ); 

 

25 - //return turnBodyToPoint( posTo ); 

 

26 - } 

 

ثِ خب کردى ثبزیکٌبى را دارد . در خلسِ ثؼذ ثِ  تبثغ ثبلا یکی از هْن تریي تَاثغ ثیس هی ثبضذ کِ ٍظیفِ خب

 ثررسی ایي تبثغ خَاّین پرداخت .

 

 

 



 
 

 آگبّبًِ ٍ اکتشبفجستجَی  – َّش هصٌَعی آهَزش

 تَابع اکتشبفی

 

 8هثبل برای هعوبی 

o  است. 3هرحلِ ٍ فبکتَر اًطؼبة در حذٍد  22هیبًگِیي ّسیٌِ حل تقریجب 

o  22خست ٍ خَی خبهغ تب ػوق  

o ثب اًتخبة یک تبثغ اکتطبفی هٌبست هیتَاى هراحل خستدَ را کبّص داد. 

 8دٍ رٍش اکتشبفی هتذاٍل برای هعوبی

1 -  

  تؼذاد کبضیْب در هکبًْبی ًبدرست

 در حبلت ضرٍع

 .بسجی قرار دارد، حذاقل یکجبر ثبیذ خبثدب ضَداکتطبف قبثل قجَلی است، زیرا ّر کبضی کِ در خبی ًبهٌ       

1h

81 h

1h



 
 

2 –  

 هدوَػِ فَاصل کبضیْب از هَقؼیتْبی ّذف آًْب

 در حبلت ضرٍع

 

چَى کبضیْب ًویتَاًٌذ در اهتذاد قغر خب ثِ خب ضًَذ, فبصلِ ای کِ هحبسجِ هیکٌین هدوَع فَاصل افقی ٍ ػوَدی است. 

 هیٌبهٌذ. هبًْبتبىیب فبصلِ  ثلَک ضْرایي فبصلِ را فبصلِ 

 قبثل قجَل است، زیرا ّر خبثدبیی کِ هیتَاًذ اًدبم گیرد، ثِ اًذازُ یک هرحلِ ثِ ّذف ًسدیک هیطَد.     

 .ّیچ کذام از ايي برآٍردّب، ّسيٌِ ٍاقعی راُ حل ًیست

 .است 33ٌِ ٍاقعی ّسي

 اثر دقت اکتشبف بر کبرايی

 *bفبکتَر اًطؼبة هؤثر 

  اگر تؼذاد گرُ ّبیی کِ ثرای یک هسئلِ خبظ تَسظA*  تَلیذ هیطَد ثراثر ثبN  ٍ

است کِ درخت یکٌَاختی  فبکتَر اًشعببی *bثبضذ، آى گبُ  dػوق راُ حل ثراثر ثب 

 .گرُ ثبضذ N+1ثبیذ داضتِ ثبضذ تب حبٍی  dثِ ػوق 

 

  است هسئلِ ّبی سخت ثببتفبکتَر اًطؼبة هؤثر هؼوَلاً ثرای. 

2h

18233222132 h

2h



 
 

  اًذازُ گیریْبی تدرثیb*  راٌّوبی ثر رٍی هدوَػِ کَچکی از هسئلِ ّب هیتَاًذ

 .اکتطبف ثبضذ ی برای هفیذ بَدىخَب

  هقذارb*  است 1در اکتطبفی ثب عراحی خَة، ًسدیک. 

 اثر دقت اکتشبف بر کبرايی

 

 .h1  ٍh2ٍ فبکتَر اًشعبة هؤثر بب استفبدُ از  *IDS  ٍAهیبًگیي گرُ ّبی بسط يبفتِ در جستجَی

  h2(n) >= h1(n)داضتِ ثبضین:  nاگر ثرای ّر گرُ 

 h2  ثرh1غبلت است. 

 غبلت ثَدى هستقیوب ثِ کبرایی ترخوِ هیطَد. 

  تؼذاد گرُ ّبیی کِ ثب ثکبرگیریh2  ثسظ دادُ هیطَد، ّرگس ثیص از ثکبرگیریh1 ًیست. 

ّویشِ بْتر است از تببع اکتشبفی بب هقبدير بسرگ استفبدُ کرد، بِ شرطی کِ زهبى هحبسبِ 

 .اکتشبف، خیلی بسرگ ًببشذ



 
 

 بزیالگَريتن ّبی جست ٍ جَی هحلی ٍ بْیٌِ س

 الگَريتن ّبی قبلی، فضبی جست ٍ جَ را بِ طَر سیستوبتیک بررسی هیکٌٌذ

 ًَذتب رسیذى ثِ ّذف یک یب چٌذ هسیر ًگْذاری هیط 

 هسیر رسیذى ثِ ّذف، راُ حل هسئلِ را تطکیل هیذّذ 

 در الگَريتن ّبی هحلی هسیر رسیذى بِ ّذف هْن ًیست

  ٍِزیر 8هثبل: هسئل 

 دٍ اهتیبز عوذُ جست ٍ جَّبی هحلی

  ُاز حبفظِ کوکیاستفبد 

 ارائِ راُ حلْبی هٌغقی در فضبّبی ثسرگ ٍ ًبهتٌبّی 

 ايي الگَريتوْب برای حل هسبئل بْیٌِ سبزی ًیس هفیذًذ

 یبفتي ثْتریي حبلت ثر اسبس تبثغ ّذف 

 

 

 

 

 



 
 

 الگَريتن ّبی جست ٍ جَی هحلی ٍ بْیٌِ سبزی

 

 جست ٍ جَی تپِ ًَردی

 )ثغرف ثبلای تپِ(ایص هقذار حرکت هیکٌذحلقِ ای کِ در خْت افس

 .رسیذى ثِ ثلٌذتریي قلِ در ّوسبیگی حبلت فؼلی، ضرط خبتوِ است 

 سبختوبى دادُ گرُ فؼلی، فقظ حبلت ٍ هقذار تبثغ ّذف را ًگِ هیذارد

 خست ٍ خَی هحلی حریصبًِ ًیس ًبم دارد

 ثذٍى فکر قجلی حبلت ّوسبیِ خَثی را اًتخبة هیکٌذ 

 تپِ ًَردی ثِ دلایل زیر هیتَاًذ هتَقف ضَد:

 ثیطیٌِ هحلی 



 
 

 ثرآهذگی ّب 

 فلات 

 

 اًَاع تپِ ًَردی:

  تپِ ًَردی غیرقغؼی،  تپِ ًَردی اٍلیي اًتخبة،  تپِ ًَردی ضرٍع هدذد

 تصبدفی

 ٍزير 8هثبل: هسئلِ 

 ٍزیر ثب استفبدُ از فرهَلجٌذی حبلت کبهل 8هسئلِ 

  ٍزیر در صفحِ قرار دارًذ 8در ّر حبلت 

 تبثغ خبًطیي: اًتقبل یک ٍزیر ثِ هرثغ دیگر در ّوبى ستَى

 تبثغ اکتطبف: خفت ٍزیرّبیی کِ ًسجت ثِ ّن گبرد دارًذ

 هستقین یب غیر هستقین 



 
 

 

 

 

 

 

 

        

 را ثرای ّر خبًطیي ًطبى هیذّذ hکِ هقذار  h=17حبلت ثب ّسیٌِ  -الف

 h=1ٍزیر؛  8کویٌِ هحلی در فضبی حبلت  -ة

 جست ٍ جَی شبیِ سبزی حرارت

 رکت تصبدفیتپِ ًَردی هرکت ثب ح

 ضجیِ سبزی حرارت: حرارت ثب درخِ ثبلا ٍ ثِ تذریح سرد کردى

 هقبیسِ ثب حرکت تَح

 تَح در فرٍد از تپِ ثِ ػویق تریي ضکبف هیرٍد 

 ثب تکبى دادى سغح تَح از ثیطیٌِ هحلی خبرج هیطَد 

 )ثب تکبى ضذیذ ضرٍع)دهبی زیبد 

 )ثتذریح تکبى کبّص)ثِ دهبی پبییي تر 

 الف ة



 
 

 .کبّص زهبًجٌذی دهب ثِ تذریح، الگَریتن یک ثْیٌِ ػوَهی را هی یبثذثب 

 جست ٍ جَی پرتَ هحلی

 حبلت را ًگْذاری هیکٌذ kثِ خبی یک حبلت، 

  :ِحبلت اٍلیk حبلت تصبدفی 

  ِگبم ثؼذ: خبًطیي ّوk حبلت تَلیذ هیطَد 

 اگر یکی از خبًطیي ّب ّذف ثَد، توبم هیطَد 

 ٍگر ًِ ثْتریي خبًطیي را اًتخبة کردُ، تکرار هیکٌذ 

 تفبٍت ػوذُ ثب خستدَی ضرٍع هدذد تصبدفی

 در خست ٍ خَی ضرٍع هدذد تصبدفی، ّر فرایٌذ هستقل از ثقیِ اخرا هیطَد 

  در خست ٍ خَی پرتَ هحلی، اعلاػبت هفیذی ثیيk فرایٌذ هَازی هجبدلِ هیطَد 

 خست ٍ خَی پرتَ غیرقغؼی

  ثِ خبی اًتخبة ثْتریيk  ،از خبًطیٌْبk  خبًطیي تصبدفی را ثغَریکِ احتوبل اًتخبة

 .یکی تبثؼی صؼَدی از هقذارش ثبضذ، اًتخبة هیکٌذ

 

 .هیپردازينالگَريتن ّبی شًتیک در جلسِ بعذ بِ بررسی 

 پبیبى


