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  UVA_Trilearn Baseآموزش بیس 

پزداختین . در ایي  Playerاس تَاثغ کلاس  deMeer5در طی جلسبت گذشتِ هب ثِ طَر هفصل ثِ تَضیح 

 جلسِ لصذ دارین ثِ تَضیح تبثغ سیز کِ یکی اس کلیذی تزیي تَاثغ ثیس هی ثبشذ ثپزداسین . ثب هب ّوزاُ ثبشیذ :

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, 0 ); 

 

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

 

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

   

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

 

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

 

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

 

11 - AngDeg    angBackTo = VecPosition::normalizeAngle( angTo + 180 ); 

   

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

 

13 - Log.log( 509, "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, 0 )).getDirection(), 

                 angWhenToTurn ); 

 

 

14 - if( bMoveBack ) 

 

15 - { 

 

16 - if( fabs( angBackTo ) < angWhenToTurn ) 

 

17 - return dashToPoint( posTo, iCycles ); 

 

18 - else 

 

19 - return turnBackToPoint( posTo ); 

 

20 - } 

 

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 - } 

 

 اس خط اثتذایی تبثغ شزٍع هیکٌین :

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

                            double dDistBack, bool bMoveBack, int iCycles ) 

 

ثز هی  SoccerCommandاست کِ ثِ ػٌَاى خزٍجی یک  BasicPlayerایي تبثغ یکی اس تَاثغ کلاس 

 ّبی ایي تَاثغ ػجبرتٌذ اس : ذ . آرگَهبىگزداً

 زٍد .ثًجب ِ آ: ًمطِ ای کِ هیخَاّیذ ثبسیکي ث VecPosition posToآ( 

 اٍیِ ی گزدى ثبسیکي ٌّگبم حزکت .: س AngDeg angWhenToTurnة( 

 double dDistBack  ج(

ِ سَی وی شَد شوب ثثزای حزکت ثِ سَی ػمت ثِ کبر هیزٍد ) اکیذا تَصیِ ً  : bool bMoveBack  د(

 . (ػمت حزکت کٌیذ

)ُint iCycles 

 

 کِ الجتِ شوب هیتَاًیذ سِ آرگَهبى اًتْبیی را ثِ تبثغ ًفزستیذ .

آهذُ است ، در جلسبت گذشتِ ثِ طَر کبهل تَضیح دادُ این ؛ اهب در خط شوبرُ  17تَاثؼی را کِ تب لجل اس خط 

 تبثؼی ثِ کبر رفتِ کِ تب ثذیي رٍس ثزرسی ًشذُ است : 17

17 - return dashToPoint( posTo, iCycles ); 



 
 

شوب ثب ایي تبثغ ثِ ثبسیکي دستَر هیذّیذ کِ یک هیکٌذ .  posToایي تبثغ یک حزکت سبدُ ثِ سوت ًمطِ 

 حزکت هستمین ثِ سوت ًمطِ ی گفتِ شذُ ، داشتِ ثبشذ .

19 - return turnBackToPoint( posTo ); 

 

 ) چزخبًذى گزدى ٍ ثذى ( ثِ سوت ًمطِ ی دادُ شذُ ، هی دّذ . ایي تبثغ ثِ ثبسیکي دستَر ثزگشتي

 ٍ در اًتْب :

24 - return directTowards( posTo, angWhenToTurn ); 

 

 تبثغ را هی آٍرین . در جلسِ ثؼذ ثِ تَضیح ایي تبثغ خَاّین پزداخت :در سیز  

1 - SoccerCommand BasicPlayer::directTowards( VecPosition posTurnTo, 

     AngDeg angWhenToTurn, VecPosition *pos, VecPosition *vel, AngDeg *angBody  ) 

 

2 - { 

 

3 -   //  return turnBodyToPoint( posTurnTo ); 

 

4 -   // copy values or initialize when not set 

 

5 -   VecPosition posAgent= (pos    ==NULL)?WM->getAgentGlobalPosition ():*pos; 

 

6 -   VecPosition velAgent= (vel    ==NULL)?WM->getAgentGlobalVelocity ():*vel; 

 

7 -   AngDeg  angBodyAgent= (angBody==NULL)?WM->getAgentGlobalBodyAngle():*angBody; 

 

8 -   // first predict what happens when the agents rolls out. 

 



 
 

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

 

10 -  AngDeg      angTo      = ( posTurnTo - posPred ).getDirection(); 

 

11 -  AngDeg      ang        = VecPosition::normalizeAngle( angTo - angBodyAgent ); 

 

12 -  AngDeg      angNeck = 0; 

 

13 -  int iTurn = 0; 

14 -  while( fabs( ang ) > angWhenToTurn && iTurn < 5 ) 

 

15 -  { 

 

16 -    iTurn++; 

 

17 -    WM->predictStateAfterTurn( 

 

18 -          WM->getAngleForTurn( ang, velAgent.getMagnitude() ), 

          &posAgent, 

          &velAgent, 

          &angBodyAgent, 

          &angNeck ); 

 

19 -    ang = VecPosition::normalizeAngle( angTo - angBodyAgent ); 

 

20 -  } 

 

21 -  Log.log( 509, "direct towards: %d turns", iTurn ); 

 

22 -  posAgent = (pos    ==NULL)?WM->getAgentGlobalPosition ():*pos;   

 

23 -  velAgent = (vel    ==NULL)?WM->getAgentGlobalVelocity ():*vel;       



 
 

 

24 -  angBodyAgent = (angBody==NULL)?WM->getAgentGlobalBodyAngle():*angBody; 

 

25 -  switch( iTurn ) 

 

26 -  { 

 

27 -    case 0:   cerr << "direct towards: 0 turns" ; 

 

28 -              return SoccerCommand( CMD_ILLEGAL ); 

 

29 -    case 1:  

 

30 -    case 2:   return turnBodyToPoint( posTurnTo, 2 ); 

 

31 -   default:  return dashToPoint(  

             (pos==NULL)?WM->getAgentGlobalPosition ():*pos   );  // stop 

 

32 -  } 

 

33 - } 

 

 .جٌجِ ی آهَسش دارد اهب ًجبیذ خیبل کٌیذ ثب خَاًذى ایي آهَسش ّب هیتَاًیذ تین ثٌَیسیذایي آهَسش ّب صزفب 

ایي آهَسش ّب تٌْب ثزای یبدگیزی راحت تز شوب هی ثبشذ ٍلی شوب ثبیذ تلاش کٌیذ ٍ تین را تکویل کٌیذ . شوب 

خَدتبى اس پبیِ یک تین ثٌَیسیذ .  ،ّیچگبُ ًجبیذ ٍاثستِ ثِ ثیس ثبشیذ ثلکِ ثبیذ سؼی کٌیذ ثؼذ اس هذتی کبر

کبر کزدیذ ًتَاًیذ ثب ثیس دیگزی کبر کٌیذ . شوب ًجبیذ  UVAًجبیذ ایٌگًَِ ثبشذ کِ شوب ثؼذ اس ایٌکِ ثب ثیس 

 ایي ًکتِ را ّویشِ در ًظز ثگیزیذ .لطفب ثیس را یبد ثگیزیذ ثلکِ ثبیذ چگًَگی ًَشتي ثیس را یبد ثگیزیذ . 

 



 
 

 آموزش هوش مصنوعی

 ٍ جَی آگبّبًِ ٍ اکتشبف جست

 الگَریتن ّبی صًتیک 

شکلی اس جست ٍ جَی پزتَ غیز لطؼی کِ حبلتْبی جبًشیي اس طزیك تزکیت دٍ حبلت ٍالذ 

 .تَلیذ هیشَد

 

 

 

 



 
 

 

 

 

 جست و جوی محلی در فضبهبی پیوسته

 گسستِ در همبثل هحیط ّبی پیَستِ

  ،حبلتْبی ًبهتٌبّی را ثز در فضبّبی پیَستِ، تبثغ جبًشیي در اغلت هَارد

 .هیگزداًذ

 حل هسئلِ:

 گسستِ کزدى ّوسبیِ ّز حبلت 



 
 

 ُاستفبدُ اس شیت هٌظز 

 

 رٍش ًیَتي رافسَى 

 و محیطهبی نبشنبخته Onlineعبملهبی جست و جوی 

 .تب ثِ حبل ّوِ الگَریتوْب ثزٍى خطی ثَدًذ

 (ثزٍى خطیOfflineراُ حل لجل اس اجزا هشخص است:). 

 (درٍى خطیOnline ثب یک در هیبى کزدى هحبسجبت ٍ فؼبلیت ػول:)

 .هیکٌذ

 .جستجَی درٍى خطی در هحیطْبی پَیب ٍ ًیوِ پَیب هفیذ است

 آًچِ را کِ ثبیذ ٍالؼب اتفبق ثیفتذ، در ًظز گزفتِ ًویشَد. 

 .است مسئله اکتشبفجست ٍ جَی درٍى خطی ایذُ ضزٍری ثزای 

 فؼبلیتْب ٍ حبلتْب ثزای ػبهل هشخص ًیستٌذ. 

 ًَساد تبسُ ثذًیب آهذُ ،هثبل:لزار گزفتي رٍثبت در هحیطی جذیذ 

 



 
 

 Onlineمسئله هبی جست و جوی 

 اطلاػبت ػبهل

 Actions(s) لیستی اس فؼبلیتْبی هجبس در حبلت :s 

  تبثغ ّشیٌِ هزحلِ ایc(s,a,s’) استفبدُ ٍلتی کِ ثذاًذ :s’ ًتیجِ است. 

 Goal-Test(s)آسهَى ّذف : 

 .شذُ لجلی را تشخیص هیذّذػبهل حبلت هلالبت 

 .فؼبلیتْب لطؼی اًذ

 h(s)دستزسی ثِ تبثغ اکتشبفی لبثل لجَل 

 



 
 

 ثب کوتزیي ّشیٌِ Gّذف: رسیذى ثِ 

 .ّشیٌِ: هجوَع ّشیٌِ ّبی هزاحل هسیزی است کِ ػبهل طی هیکٌذ

ًسجت رلبثتی: همبیسِ ّشیٌِ ثب ّشیٌِ هسیزی کِ اگز ػبهل فضبی حبلت را اس لجل 

 .طی هیکزدهیشٌبخت، 

 ًبهتٌبّی است در ثؼض هَارد، ثْتزیي ًسجت رلبثتی. 

  ثي ثست ثزسذ کِ ًتَاى اس طزیك آى ثِ هوکي است جستجَ ثِ یک حبلت

 .ّذف رسیذ

 

 

 

 

 

 

 



 
 

را ثِ ثي ثست هیزسبًٌذ. ّز ػبهلی  Onlineدٍ فضبی حبلت کِ ػبهل جست ٍ جَی 

 .حذالل در یکی اس ایي دٍ فضب شکست هی خَرد

 

 

 

 

 

 

 



 
 

هسیز دلخَاُ  Onlineهحیط دٍ ثؼذی کِ هَجت هیشَد ػبهل جست ٍ جَی یک

 .ًبکبرآهذی را ثزای رسیذى ثِ ّذف حل کٌذ

 

 خَاّین پزداخت. ارضبی محدودیتهسبئل در جلسِ ثؼذ ثِ هجحث 

 

 پبیبى

 

 

 

 


