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  UVA_Trilearn Baseآهَزش بیس 

 :قبل هی پردازین  ِاهیذٍارم تب بِ ایٌجبی آهَزش برای ضوب هفیذ بَدُ ببضذ . بِ اداهِ بحث جلس

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 = 3101 * 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-                  105 + fabs(posAgent.getX()-posBall.getX())/1101) 

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 ) ) > 101 ) // 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,101) ); 

46-   } 

 

اجرای دستَرات داخل ضرط هی ضَد . اگر ایي ضرط صحیح ببضذ بعذ از بررسی درستی ضرط برًبهِ ٍارد هرحلِ 

  کردى هی ببضذ . dashکوی دارد ٍ درحبل  stamina، بذیي هعٌبست کِ ببزیکي 

soc.dPower = 3101 * WM->getAgentStamina().getRecovery(); // dash slow 

 

کي را کبّص هی دّذ . بب ایي کبر کردى ببزی dashکبری کِ ایي دستَر اًجبم هی دّذ ایي است کِ سرعت 

 از دست رفتِ ی خَد را ریکبٍر کٌذ . staminaببزیکي فرصت پیذا هی کٌذ تب 

 



 
 

ACT->putCommandInQueue( soc ); 

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

 

 

یکل تٌْب بى دستَر بِ سرٍر هی ببضذ . هب در ّر س؛ دستَر ببلا برای فرستبدًطَر کِ قبلا ّن اضبرُ کردُ بَدمّوب

ستَر هب هی تَاًین یک چرخص گردى ًیس داضتِ دیک دستَر هی تَاًین بِ سرٍر ارسبل کٌین اهب ّوراُ ایي 

 ن :یهی پردازهْوتریي تَابع بیس هی ببضذ ، ّبی هربَط بِ چرخص گردى کِ یکی از. حبل بِ بررسی تببع ببضین

 تببع هربَط بِ چرخص گردى هَجَد است : basicPlayer.h  ،3در تببع 

 

1-  SoccerCommand   turnBackToPoint         ( VecPosition   pos, 

                                              int           iPos = 1        ); 

 

2-  SoccerCommand   turnNeckToPoint         ( VecPosition   pos, 

                                              SoccerCommand com            ); 

 

3-  SoccerCommand   turnNeckToObject        ( ObjectT       o, 

                                              SoccerCommand com            ); 

    

ایي دٍ  جبم هی دٌّذ ٍ تفبٍتطبى در آرگَهبى ّبی ٍرٍدی ضبى هی ببضذ .کبری هطببِ ّن اً 2ٍ  1تببع ضوبرُ 

دادُ  objectTبِ سوت  3تببع گردى را بِ سوت ًقطِ ای کِ بِ تببع هی دّین ، هی چرخبًذ ٍ تببع ضوبرُ 

ا است کِ ببیذ بِ تببع بذّیذ تب ّوراُ آى اجر SoccerCommandتٌْب  3ٍ  2آرگَهبى دٍم تببع ّبی .  است ضذُ

 بِ سرٍر ارسبل ضذُ است . turnNeckَری ببضذ کِ قبل از اجرای تهی ضَد . ایي دستَر  ببیذ دس

else                                           // if stamina high 

{ 

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

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

} 

 



 
 

 حبل اگر ضرط درست ًبَد ، دستَر را بذٍى تغییر بِ سرٍر هی فرستین .

 هب توبهی دستَرات زیر را بب ّن بررسی کردین : ،تب بِ ایٌجبی کبر

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

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

   {                                                // if fastest to ball 

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

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

  

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

         WM->getAgentStamina().getStamina() < 

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

      { 

        soc.dPower = 3101 * WM->getAgentStamina().getRecovery(); // dash slow 

        ACT->putCommandInQueue( soc ); 

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

      } 

      else                                           // if stamina high 

      { 

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

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

      } 

     } 

 

سبدُ هی ببضذ کِ ضوب بٌب بر  stamina managerّوبًطَر کِ قبلا ًیس اضبرُ ضذُ بَد ، دستَرات ببلا یک 

 ًیبزتبى ببیذ آًرا تقَیت کٌیذ .

 در جلسِ بعذ بِ طَر هفصل بِ بحث دفبع خَاّین پرداخت .

 

 

 

 

 



 
 

 َّش هصٌَػی آهَزش

 جستجَرٍش حل هسئلِ بب :  َضَعه

 حل هسألِ را بب اًذازُ گیری کبرایی حل هسألِ بررسی هیکٌین0در ایي جلسِ، برخی رٍش ّبی 

 اًذازُ گیری کبرایی حل هسئلِ

 کبهل بَدى: آیب الگَریتن تضویي هیکٌذ کِ در صَرت ٍجَد راُ حل، آى را بیببذ؟ 

 ،؟راُ حل بْیٌِ ای را ارائِ هیکٌذ بْیٌگی: آیب ایي راّبرد 

 پیذا کٌذ؟ پیچیذگی زهبًی: چقذر عَل هیکطذ تب راُ حل را 

 َتؼذاد گرُ ّبی تَلیذ ضذُ در اثٌبی جستج 

 پیچیذگی فضب: برای جستجَ چقذر حبفظِ ًیبز دارد؟ 

  ِتؼذاد گرُ ّبی رخیرُ ضذُ در حبفظحذاکثر 

*** 

 جستجَی ًبآگبّبًِ

 0ًبآگبّی ایي است کِ الگَریتن ّیچ اعلاػبتی غیر از تؼریف هسئلِ در اختیبر ًذارد 

 0ایي الگَریتوْب فقظ هیتَاًذ جبًطیٌْبیی را تَلیذ ٍ ّذف را از غیر ّذف تطخیص دٌّذ 

  ٍ راّبردّبیی کِ تطخیص هیذّذ یک حبلت غیر ّذف ًسبت بِ گرُ غیر ّذف دیگر، اهیذ بخص تر است، جست

 جَی آگبّبًِ یب جست ٍ جَی اکتطبفی ًبهیذُ هیطَد0

 راّبردّب

 جست ٍ جَی ػرضی 

 جست ٍ جَی ػوقی 

 ست ٍ جَی ػویق کٌٌذُ تکراریج 

 جست ٍ جَی ّسیٌِ یکٌَاخت 

 جست ٍ جَی ػوقی هحذٍد 

 ِجست ٍ جَی دٍ عرف 



 
 

 جستجَی ػرضی

 

 کبهل بَدى: بلِ

 بْیٌگی: بلِ )هطرٍط(

 گرُ ببضذ0)هثل ٍقتی کِ فؼبلیتْب ّسیٌِ یکسبًی دارًذ(ِ هسیر، تببؼی غیر ًسٍلی از ػوق در صَرتی بْیٌِ است کِ ّسیٌ

 هبًی:پیچیذگی ز

 پیچیذگی فضب:
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 ػوقیجستجَی 

 

 خیر کبهل بَدى:

 اگر زیر درخت چپ ػوق ًبهحذٍد داضت ٍ فبقذ ّر گًَِ راُ حل ببضذ، جستجَ ّرگس خبتوِ ًوی یببذ0 

  خیربْیٌگی: 

 پیچیذگی زهبًی:

 پیچیذگی فضب:
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 جستجَی ػویق کٌٌذُ تکراری

 

 بلِ کبهل بَدى:

 0در صَرتی کِ فبکتَر اًطؼبة هحذٍد ببضذ 

  بلِبْیٌگی: 

 0ٍقتی کِ ّسیٌِ هسیر، تببؼی غیر ًسٍلی از ػوق گرُ ببضذ  

 پیچیذگی زهبًی:

 پیچیذگی فضب:
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 جستجَی ّسیٌِ یکٌَاخت

 0را بب کوتریي ّسیٌِ هسیر بسظ هیذّذ nایي جستجَ گرُ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 بلِکبهل بَدى: 

 ببضذ.)ّسیٌِ هسیر بب حرکت در هسیر افسایص هی یببذ( εّسیٌِ ّر هرحلِ بسرگتر یب هسبٍی یک هقذار ثببت ٍ هثبت 

 بْیٌگی: بلِ 

 .ببضذ εّسیٌِ ّر هرحلِ بسرگتر یب هسبٍی 

  پیچیذگی زهبًی:

 پیچیذگی فضب:
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 جستجَی ػوقی هحذٍد

 .بْبَد یببذ  Lجَی عوقی بب عوق هحذٍد یلِ جست ٍهسئلِ درختْبی ًبهحذٍد هیتَاًذ بِ ٍس

 

 

 

 

 

 

 خیرکبهل بَدى: 

 راّبرد کبهل ًخَاّذ بَد. عوق هحذٍد قرار داضتِ ببضذ، ایي ٍ سطحی تریي ّذف در خبرج از L<dاگر 

  خیربْیٌگی: 

 اًتخبة ضَد، ایي راّبرد بْیٌِ ًخَاّذ بَد. L>d اگر 

 پیچیذگی زهبًی:

 پیچیذگی فضب:
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 ٍ عرفِجستجَی د

اًجبم دٍ جست ٍ جَی ّوسهبى، یکی از حبلت اٍلیِ بِ ّذف ٍ دیگری از ّذف بِ حبلت اٍلیِ تب زهبًی کِ دٍ 

 .جست ٍ جَ بِ ّن برسٌذ

 

 بلِکبهل بَدى: 

 .اگر ّر دٍ جستجَ، عرضی ببضٌذ ٍ ّسیٌِ توبم هراحل یکسبى ببضذ 

  بلِبْیٌگی: 

 هراحل یکسبى ببضذاگر ّر دٍ جستجَ، عرضی ببضٌذ ٍ ّسیٌِ توبم  

 پیچیذگی زهبًی:

 پیچیذگی فضب:

  

)O(bd/2

)O(bd/2



 
 

 اجتٌبة از حبلتْبی تکراری

 .ٍجَد حبلتْبی تکراری در یک هسئلِ قببل حل، هیتَاًذ آى را بِ هسئلِ غیر قببل حل تبذیل کٌذ

 

 جستجَ بب اعلاػبت ًبقص

 ت اٍلیِ ببضذ ٍ ّر فؼبلیت هسئلِ ّبی فبقذ حسگر: اگر ػبهل فبقذ حسگر ببضذ، هیتَاًذ در یکی از چٌذ حبل

 0هیتَاًذ آى را بِ یکی از چٌذ حبلت جبًطیي ببرد

  ،هسئلِ ّبی اقتضبیی: اگر هحیظ بِ عَر جسئی قببل هطبّذُ ببضذ یب اگر فؼبلیتْب قغؼی ًببضذ، ادراکبت ػبهل

یذ برای پس از ّر ػول، اعلاػبت جذیذی را تْیِ هیکٌٌذ0 ّر ادراک هوکي، اقتضبیی را تؼریف هیکٌذ کِ بب

 0آى برًبهِ ریسی ضَد

  ،هسبئل خصوبًِ: اگرػذم قغؼیت در اثر فؼبلیتْبی ػبهل دیگری بَجَد آیذ

                                                                                                                           0هسئلِ را خصوبًِ گَیٌذ

  هسئلِ ّبی اکتطبفی: ٍقتی حبلتْب ٍ فؼبلیتْبی هحیظ ًبضٌبختِ ببضٌذ، ػبهل ببیذ سؼی کٌذ آًْب را کطف

 0ِ ّبی اقتضبیی داًست کٌذ0 هسئلِ ّبی اکتطبفی را هیتَاى ضکل ًْبیی هسئل

 

 



 
 

 هثبل: دًیبی جبرٍبرقی فبقذ حسگر

 ػبهل جبرٍ توبم اثرات فؼبلیتْبیص را هیذاًذ اهب فبقذ حسگر است0 -

 0هیببضذ{ 1،2،3،4،5،6،7،8}حبلت اٍلیِ آى یکی از اػضبی هجوَػِ -

 Right                     {2،4،6،8}))فؼبلیت  -

 {4،8}                 (Right,Suckفؼبلیت ) -

 7تضویي هیکٌذ کِ صرف ًظر از حبلت اٍلیِ، بِ حبلت ّذف، یؼٌی  (Right,Suck,Left,Suckفؼبلیت ) -

 0برسذ

ػبهل ببیذ راجغ بِ هجوَػِ ّبی حبلتی کِ هیتَاًذ بِ آًْب برسذ استذلال کٌذ0 ایي هجوَػِ از حبلتْب را حبلت  -

 ببٍر گَیین0

 حبلت ببٍر خَاّذ داضتs  0^2حبلت ببضذ فضبی حبلت ببٍر   sاگر فضبی حبلت فیسیکی دارای  -

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 دًیبی جبرٍبرقی فبقذ حسگر -ػکس 

 

  ّستین0 در جلسِ بؼذ   "جست ٍ جَی آگبّبًِ ٍ اکتطبف" فراگیری ایي بخص، آهبدُ برای پبیبىبب 

 بِ ایي هَضَع خَاّین پرداخت0

 پبیبى


