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Streszczenie: W artykule przedstawiono oprogramowanie stu-
zace do sterowania druzyna robotéw pitkarskich klasy Small Size
Robot League. Projekt oprogramowania uwzglednia mozliwosé
sterowania druzyng robotéw rzeczywistych, ktérych konstrukcja
jest zgodna z regulaminem zawoddw, a takze sterowanie robo-
tami w symulatorze. Podstawg sterowania grupa robotéw sag
strategie bazujace na schemacie Game — Role — Skill. Badania
weryfikacyjne oprogramowania i algorytméw przeprowadzono
w Srodowisku symulacyjnym i w najblizszym czasie bgda konty-
nuowane z udziatem rzeczywistych robotéw.
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oboty mobilne sa coraz powszechniej stosowane w prze-

mysle i w codziennym zyciu czlowieka. Maja coraz
szersze zastosowanie w wielu dziedzinach, zaczynajac od
celow rozrywkowych, przez przemysl, az do zadan zapew-
nienia bezpieczenstwa oraz dziatan militarnych. W przemy-
§le coraz czesciej stosowane sa wozki transportowe, ktorych
konstrukcja bazuje na kotach szwedzkich lub omnikierunko-
wych. To rozwiazanie pozwala na przemieszczanie sie robota
w dowolnym kierunku na plaszczyznie bez potrzeby wyko-
nywania obrotu. Ta cecha (holonomiczno$é) pomaga pod-
czas poruszania sie robota w ciasnej przestrzeni, np. w hali
magazynowej. W podobny sposéb skonstruowane sa roboty
pitkarskie nalezace do klasy RoboCup Small Size Robot
League [10], gdzie niezalezny ruch robota na plaszczyznie
boiska pozwala na dynamiczna zmiane polozenia i skutecz-
niejsza realizacje strategii gry. Realizacja ruchu robota
wymaga oczywiscie opracowania odpowiednich algoryt-
moéw sterujacych.

Na skuteczna gre druzyny robotéw wplywa nie tylko
sposob przemieszczania sie robotéw na boisku, ale takze
przyjeta strategia gry i sposéb koordynacji, czy koopera-
cji zadan w systemie wielorobotowym. Zagadnienia te sa
uwzgledniane nie tylko w sterowaniu druzynami robotéw pil-
karskich [8, 9], ale takze podczas zarzadzania grupami robo-
téw wykonujacych inne zadania [2—4, 6], np. inspekcyjne [5].
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Sterowanie ruchem pojedynczego robota, jak réwniez cala
druzyna, oprocz algorytméw sterujacych wymaga dziatania
odpowiedniej aplikacji. Z racji tego, ze zadna z druzyn nie
udostepnia takich aplikacji, konieczne bylo opracowanie
wlasnej. Niniejszy artykul prezentuje m.in. pierwsze wyniki
prac czlonkéw Studenckiego Kota Naukowego ,,Zastosowa-
nia Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH” Politechniki
Slaskiej, zmierzajacych do zbudowania druzyny robotéw
mogacych w przyszlodci wystartowaé w zawodach Small Size
Robot League rozgrywek RoboCup. W pracy skupiono si¢ na
oprogramowaniu sterujacym taka druzyna [1].

1. Small Size Robot League — SSL

Liga matlych robotéw pitkarskich pozwala na rozgrywanie
meczéw robotéw o srednicy nie wiekszej niz 180 mm i wyso-
kosci 150 mm. Roboty poruszaja sie zwykle (rys. 1) wykorzy-
stujac cztery kola omnikierunkowe (rzadziej trzy), natomiast
do przytrzymywania i wybijania pitki stuzy uklad kicker—
dribbler. Roboty sa sterowane zdalnie za pomoca aplikacji
uruchomionej na komputerze nalezacym do danej druzyny.

Ogdlny schemat komunikacji elementéw systemu SSL
w trakcie rozgrywanego meczu przedstawiono na rys. 2.
Pozycja robotéw obliczana jest za pomoca systemu wizyj-

Rys. 1. Model CAD robota ligi SSL
Fig. 1. CAD model of the SSL robot

nego skladajacego sie z dwéch kamer umieszczonych nad
boiskiem i serwera, na ktérym jest uruchomiona aplika-
cja SSLVision [7] zajmujaca si¢ akwizycja i rozpoznawa-
niem obrazu. Informacje z systemu wizyjnego wysylane sa
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Rys. 2. Schemat komunikacji w czasie meczu SSL
Fig. 2. Scheme of communication during the SSL match

za pomoca protokotu UDP do komputeréw obu druzyn,
gdzie na ich podstawie podejmowane sa decyzje o taktyce,
a nastepnie w ostatnim kroku wysytane sa rozkazy steru-
jace do robotéw. W sklad danych wchodza informacje
0 pozycji robotéw oraz pitki, geometria boiska i dodat-
kowe dane dotyczace systemu wizyjnego. Algorytm sterujacy
druzyna robotéw dziala w pelni autonomicznie i w trakcie
meczu nie jest mozliwy wplyw na jego dzialanie. W trakcie
meczu sedziowie obstuguja aplikacje sedziowska o nazwie
RefereeBox. Aplikacja ta umozliwia zatrzymanie gry lub
wymuszenie na kazdej z druzyn okreslonego zachowania
za pomoca dodatkowych rozkazéw. Kazda z druzyn musi
uwzglednia¢ te rozkazy w swoich algorytmach sterowania,
aby roboty prawidlowo reagowaly w przypadku wystapienia
jednej z sytuacji wyjatkowych, jak np. faul lub gol.

W rozgrywce bierze udzial do szesciu robotéow w kazdej
druzynie, jednak istnieje mozliwos¢ rozegrania meczu mniej-
sza liczba robotéw, jezeli obie druzyny wyraza taka wole.
Czas trwania jest ustalany przez zespoly przed rozpoczeciem
meczu, najczesciej sa to dwie potowy po 10 minut. W przy-
padku zakoniczenia drugiej polowy wynikiem remisowym,
przewidziana jest w regulaminie dogrywka skladajaca sie
réwniez z dwoch czesci, o odpowiednio krétszym czasie trwa-
nia. Podobnie jak w przypadku prawdziwego meczu, jezeli
dogrywka rowniez zakonczy sie remisem, mozna rozegrac
serie rzutéw karnych w celu wytonienia zwyciezcy.

2. Oprogramowanie sterujgce druzyna
robotow

Przed przystapieniem do opracowania projektu oprogra-

mowania, a nastepnie jego implementacji przyjeto szereg

zalozen, z ktérych wiele wynika z regulaminu SSL oraz

udostepnionych moduléw oprogramowania, z ktérymi opra-

cowywane oprogramowanie powinno by¢ kompatybilne. Do

najwazniejszych zalozen nalezy zaliczy¢:

— jezyk programowania C++,

— system operacyjny Linux,

— komunikacja z symulatorem grSim [11],

— kompatybilno$é z aplikacja sedziowska RefereeBox [12]
oraz systemem wizyjnym SSL-Vision [7],

— opracowanie protokolu umozliwiajacego komunikacje
7z rzeczywistym(i) robotem(ami),

— rézne sposoby sterowania ruchem robota (aplikacja uzyt-
kownika, klawiatura, kontroler gier),

— wizualizacja sytuacji na boisku w oknie aplikacji
operatora,

— sterowanie z wykorzystaniem wspolrzednych punktu
docelowego.

2.1. Udostepnione oprogramowanie

Ze wzgledu na brak istniejacego rzeczywistego robota prace

wykonywane w trakcie opracowywania oprogramowania byty

weryfikowane za pomocg symulatora.
Podczas realizacji prac skorzystano z nastepujacego opro-
gramowania:

— Symulator grSim [11] — oprogramowanie, za pomoca
ktérego zostaly przeprowadzone badania weryfikacyjne
algorytméw sterowania grupa i pojedynczymi robotami.

— Aplikacja sedziowska RefereeBox [12] — modul opro-
gramowania, ktéry jest obslugiwany przez sedziow
i umozliwia za pomoca prostych rozkazow decydowaé
o zatrzymaniu lub wznowieniu rozgrywki. Aplikacja ta
zostala opracowana przez osoby zaangazowane w rozwoj
ligi z mysla o pelnej automatyzacji meczéw i ma na celu
zminimalizowanie udzialu cztowieka w procesie rozgrywki
(reczne usuwanie, rozstawianie robotéw na boisku).

— System wizyjny SSL-Vision [7] — system wizyjny zamon-
towany nad boiskiem, ktérego zadaniem jest przesyla-
nie informacji o polozeniu wszystkich robotéw i pitki do
komputeréw druzyn. W niniejszej pracy przedstawiono
wyniki badann weryfikacyjnych wykonanych za pomoca
symulatora. Nalezy zaznaczy¢, ze opracowane oprogra-
mowanie wspéldziala juz z systemem SSL-Vision, dzieki
czemu mozliwe jest dalsze rozwijanie systemu i oprogra-
mowania dla rzeczywistej grupy robotéw.

2.2. Projekt systemu sterowania

Standardowa architektura systemu (rys. 3), podczas trwania
zawodow ligi matych robotéw pitkarskich, wymaga potacze-
nia aplikacji sterujacej z systemem wizyjnym w celu zebra-
nia informacji o rozmieszczeniu robotéw i pitki, potaczenia
z aplikacja sedziowska oraz polaczenia z druzyna robotéw.
W celu umozliwienia weryfikacji algorytmu sterujacego — bez
koniecznosci budowania calej druzyny robotéw, pelnowy-
miarowego boiska i kalibracji systemu wizyjnego — posta-
nowiono dodaé¢ kolejny modul peliacy funkcje symulatora
sceny rozgrywek (boisko, pitka, roboty, bramki) i systemu
wizyjnego, przez co komunikacja miedzy aplikacja steru-
jaca a symulatorem jest dwustronna. Docelowo algorytm
ma wspolpracowaé z rzeczywistymi robotami za pomoca
protokolu potaczenia szeregowego, dlatego dodano kolejny
element peliacy funkcje emulatora pozwalajacego na testo-
wanie polaczenia szeregowego i poréwnania poprawnosci
jego dzialania z protokolem wysylajacym rozkazy do éro-
dowiska symulacyjnego. Oficjalna aplikacja sedziowska musi
by¢ obstugiwana w pelnym zakresie przez sedziéw, nie ma
wiec zaimplementowanych Zzadnych mechanizméw pracu-
jacych autonomicznie. Dlatego tez, na potrzeby projektu,
zbudowano nowy RefereeBoz, bedacy rozbudowana wersja
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Sterowanie rzeczywistg druzyng robotow

Rys. 3. Projekt systemu sterowania druzyna robotéw SSL
Fig. 3. Project of SSL control system

oficjalnego programu z dodatkowymi funkcjami pozwalaja-
cymi na autonomiczng prace bez ingerencji czlowieka.

Elementem docelowo tworzonym i rozwijanym przez
druzyny konstruktoréw jest Modul sterowania robotami
(rys. 4). W jego sklad wchodza nastepujace elementy:

— Tracker — predykcja danych z systemu wizyjnego,
— Modut budowania strategii,

— Modutl wyznaczania Sciezki ruchu robota,

— Modut wizualizacji.

Dane z systemu wizyjnego sa odbierane bezposrednio
przez modul Tracker, ktéry przygotowuje dane wyko-
rzystywane nastepnie w module strategii. Do jego zadan
nalezy miedzy innymi predykcja pozycji pitki i robotéw
w przypadku odebrania niekompletnych danych z systemu
wizyjnego, niwelowanie opdznien powstalych w wyniku
akwizycji obrazu i transmisji informacji o pozycji robo-
tow, pitki oraz geometrii boiska, a takze usuwanie zaklocen
i szumu wynikajacych z procesu akwizycji obrazu. Modul
budowania strategii odbiera dane z Trackera oraz z apli-
kacji sedziowskiej, na ich podstawie decyduje o przydziale
zadan poszczegélnym robotom na boisku. Jezeli wéréd
zadan pojawia si¢ rozkaz przemieszczenia robota do innego
punktu na boisku, to wspélrzedne tego punktu sa wysy-
tane do Algorytmu wyznaczajgcego $ciezke ruchu robota,
ktéry zwraca zestaw punktéw nalezacych do $ciezki, ktéra
powinien podaza¢ robot, aby ominaé¢ wszystkie przeszkody.
W koncowej fazie algorytm uwzglednia punkty w $ciezce
i wysyla bezposrednio do robotéw rozkazy méwiace o ich
predkosci w kierunku normalnym i stycznym oraz katowa
predkos¢ obrotu robota. Modut wizualizacji nie jest bezpo-
$rednio potaczony z zadnym z moduléw, korzysta ze zmien-
nych dostepnych w $rodowisku aplikacji sterujacej i na tej
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podstawie wyswietla informacje na ekranie w formie graficz-
nej lub tekstowe;j.

2.3. Strategia sterowania druzyng robotéw

Po przeanalizowaniu informacji udostepnionych przez
zespoly startujace w zawodach postanowiono zrealizowac
koncepcje przyjeta przez wiekszosé druzyn — kaskadowa
metode budowania strategii (rys. 5) oparta na trzech kro-
kach:

— Strategia (Gra),

— Role,

— Zadania (Umiejetnoscei).

Na podstawie ogélnej sytuacji na boisku, w module stra-
tegii podejmowana jest decyzja o taktyce gry calej druzyny,
czyli okreslane jest, czy druzyna przyjmuje postawe defen-
sywna, neutralna czy ofensywna. W tym miejscu analizo-
wane sa rowniez rozkazy plynace z aplikacji sedziowskiej,
poniewaz tego typu polecenia wynikaja z regulaminu gry
i maja nadrzedny priorytet. Role przypisywane robotom
definiuja jego zachowanie w danej sytuacji na boisku.
Wéréd rél mozna wymienic¢ ,,Napastnik”, ktéra oznacza, ze
ten konkretny robot ma pitke i jego priorytetowym zada-
niem jest zdobycie punktu. Inna rola moze by¢ ,,Obroiica”,
ktérego zadaniem jest przeszkadzanie w zdobyciu punktu
przez przeciwna druzyne. To, jaka rola zostanie przypisana
do zawodnika, zalezy od zastosowanej metody przydziatu.
Druzyny nalezace do aktualnej czoltéwki zawoddéw stosuja
rézne koncepcje. Wérdd nizej plasujacych sie w rankingu
zespoléw mozna zaobserwowaé nasladowanie rozwiazan
stosowanych w zespotach odnoszacych juz sukcesy. Zada-
nia stanowia najnizszy poziom algorytmu sterowania, a ich
celem jest obliczenie wartosci podstawowych parametréw
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Rys. 4. Schemat modutu algorytmu sterujgcego druzyng robotéw
Fig. 4. Scheme of SSL team control algorithm

sterujacych robotami, jak np. predko$¢ ruchu robota. Doce-
lowo modul ma okresli¢ miejsce, w ktérym ma sie znalezé
robot oraz czas, po jakim to nastapi, co przeklada si¢ na
jego predkosé. Znajac jego role modul musi przygotowac
pozostate podzespoly zawodnika do jej wykonania, np.
jezeli rola robota jest oczekiwanie na podanie i strzal na
bramke, to powinien przygotowaé¢ odpowiedni tadunek ener-
gii w kondensatorach i ustawi¢ si¢ pod odpowiednim katem
w stosunku do podajacego i bramki. Jest to system z koor-
dynatorem, dlatego wszystkie elementy strategii (gra, role,
umiejetnosci) sa realizowane na komputerze klasy PC, na
ktérym uruchomiona jest odpowiednia aplikacja sterujaca.
Umiejetnosci znajdujace si¢ na najnizszym poziomie strate-
gii, odpowiadaja za wysylanie okreslonego zbioru parame-

S5LVision
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Tracker )‘ Gra '(

Y

RefereeBox

Role
Wﬂm“’" [ - Umiejetnosci

Rys. 5. Ogdlny schemat komunikacji modutu budowania stra-
tegii z pozostatymi elementami systemu SSL

Fig. 5. General scheme of communication between strategy
building module and the rest of SSL system

tréw do kazdego z robotéw sterowanej druzyny. Wérdd tych

parametréw znajduja sie informacje o predkosci liniowej oraz

katowej robota, rozkaz dotyczacy stanu driblera (wlaczony
lub wylaczony), informacja o sile i rodzaju kopniecia.

Ten tréjstopniowy algorytm jest stosowany przez wiele
zespoléw, a na pewno przez druzyny odnoszace najwiek-
sze sukcesy w zawodach, dlatego postanowiono zbudowac
koncepcje systemu sterujacego bazujac na tym schemacie.
Wsréd wszystkich opisanych metod doboru rél do zawod-
nika, zdecydowano skupié si¢ w pierwszej kolejnosci na
koncepcji stosowanej przez zespdt Odens, opierajacej sie
na tabelarycznym zapisie regut. Ta metoda zostala bardzo
dobrze opisana, dodatkowo jest stosunkowo prosta w stoso-
waniu oraz umozliwia modyfikacje strategii w bardzo szero-
kim zakresie.

Opracowujac algorytm sterowania autorzy skorzystali
jedynie ze sposobu zapisywania strategii zespotu Odens
[9], natomiast role oraz definiujace je umiejetnosci zostaly
opracowane samodzielnie. Ponizej zestawiono zapropono-
wane role, a w nawiasach podano umiejetnosci charaktery-
styczne dla tych rol:

— Gléwny napastnik (Odbierz podanie, JedZ do pitki, Kop-
nij, Kopnij géra, Podaj do kopniecia),

— Napastnik/Pomocnik (Wspomagaj napastnika,
Odbierz podanie),

— Ofensywny pomocnik (JedZ do pitki, Podaj géra, Podaj
dotem, Blokuj podanie, Podaj do kopniecia, Wspoma-
gaj Napastnika),

— Defensywny pomocnik (JedZ do pitki, Blokuj podanie,
Blokuj robota 1, Blokuj robota 2),

Obronica (Odbierz podanie, Bronn bramki, Blokuj

robota 1, Blokuj robota 2).
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2.4. Aplikacja uzytkownika

Elementem scalajacym system sterowania druzyna robotéw

pitkarskich jest aplikacja uzytkownika (wraz z interfejsem).

Aplikacja pelni kilka funkcji, z ktérych najwazniejsze to:

— Konfiguracja systemu — mozliwe jest konfigurowanie
wymiaréw boiska, parametréw systemu komunikacji,
profiléw predkosci robotéw, parametréw modutu testo-
wania umiejetnosci, konfiguracji strategii (w tym rél
i umiejetnosci),

— Wizualizacja aktualnej sytuacji na boisku — obserwo-
wanie potozenia i ruchu robotéw oraz pitki, na biezaco
rysowane sg Sciezki ruchu robotéw, wektory predkosci
robotéw, wolne strefy miedzy robotem posiadajacym
pitke a bramka przeciwnika,

— Sterowanie reczne wybranym robotem,

— Uruchamianie trybu autonomicznego sterowania dru-
Zyna robotéw.

3. Badania weryfikacyjne

W pierwszej kolejnosci przeprowadzono badania weryfi-
kacyjne dzialania aplikacji. Sprawdzano, czy prawidlowo
dziataja wszystkie moduly oprogramowania, system komu-
nikacji, czy miedzy modulami przesylane sa wlasciwe dane.
Nastepnie dokonano weryfikacji dzialania umiejetnosci. Pole-
galo to na wyznaczaniu wartosci miar skutecznosci dziatania
umiejetnoéei dla réznych wartosci parametréw definiuja-

Tab. 1. Wyniki rozgrywek dla réznych konfiguracji strate-
gii: a) neutralna—neutralna, b) ofensywna—neutralna,
c) defensywna—neutralna, d) defensywna—ofensywna

Tab. 1. Matches results of different strategy types: a) neu-
tral-neutral, b) offensive—neutral, c) defensive—neutral,
d) defensive—offensive

a) | 1 polowa | 2 polowa | b) | 1 polowa | 2 polowa
N N N N O N|] O | N
M1l | 6 6 9 9 2 4 5 7
M2 | 5 5 9 9 2 5 4 8
M3 | 3 4 7 9 3 6 7 11
M4 5 3 10 7 5 7 10 | 11

M1 | 5 2 12 ) 2 4 9 6
M2 | 4 6 10 9 6 2 12 | 7
M3 | 1 3 6 6 4 4 |10 | 8
M4 | 5 2 11 7 4 1 11 | 4
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Tab. 2. Ogdlne wyniki dla testowanych strategii
Tab. 2. General results of each strategy

Strategia | Wygrane Remis Przegrane
Defensywna 7 1 0

Neutralna 4 1 3
Ofensywna 0 0 8

cych te umiejetnosci. Przykladowo, dla umiejetnosci Kopnij
modyfikowano takie parametry jak margines katowy (umoz-
liwiajacy wykonanie kopniecia) oraz predko$é obrotu robota
wokot pitki, natomiast miara skutecznosci — procent celnych
strzaléw na bramke.

Gléwne badania weryfikacyjne przeprowadzono dla opro-
gramowania, w szczegélnosei algorytmoéw sterujacych zacho-
waniem druzyny. Badanie to polegalo na tym, ze w pierwszej
kolejnosci zdefiniowano trzy strategie gry druzyny (defen-
sywna, neutralna i ofensywna), a nastepnie przeprowadzono
testy w symulatorze dla réznych konfiguracji tych strategii
(tab. 1). Strategie zostaly skonfigurowane zgodnie z przy-
jetym schematem zespolu Odens [9]. Rozréznienie strategii
wynika z réznych rél przypisanych robotom dla podobnych
sytuacji na boisku, a takze modyfikowaniu wag umiejet-
noéci definiujacych poszczegélne role. Definiowanie stra-
tegii nastepowato na drodze doswiadczalnej na podstawie
obserwacji zachowan uzytkownika. Badania prowadzono dla
rozgrywek skladajacych si¢ z dwéch 5-minutowych poléw.
Wymiary boiska przyjeto zgodnie z regulaminem SSL.
W tabeli 1 zestawiono wyniki rozegranych meczéw. Dla
kazdej z kombinacji dwoch strategii rozegrano cztery mecze
oznaczone w tabeli skrotami M1, M2, M3 i M4. W samej
tabeli zawarto wynik meczu w postaci zdobytych przez
kazda z druzyn punktow.

Na podstawie rozegranych meczéw opracowano ranking
strategii (tab. 2), w ktérym zebrano liczby wygranych,
zremisowanych i przegranych meczéw przez druzyny robo-
téw. Analiza wynikéow badan weryfikacyjnych strategii
pokazuje, ze najskuteczniejszym typem strategii, sposréd
wszystkich testowanych, jest strategia defensywna. Na osiem
rozegranych meczéw, siedem z nich (gdzie stosowano stra-
tegie defensywna) zostalo wygranych, a jeden zakonczyl
sie remisem.

Kolejna strategia, charakteryzujaca sie duza liczba
wygranych meczow, jest strategia neutralna. Spoéréd osmiu
zrealizowanych meczow, cztery zostaly wygrane, jeden zremi-
sowany a trzy przegrane. Druzyna sterowana strategia
neutralng zyskala znaczna przewage nad druzyna ofensywna.
Druzyna stosujaca strategie ofensywna nie mogla wygraé
zadnego meczu, przez co ta strategia zostala oceniona najgo-
rzej, poniewaz wszystkie rozegrane mecze zostaly przegrane.

Analizujac wszystkie wyniki, mozna zauwazy¢, ze jednym
z najistotniejszych elementow strategii jest obrona. Najsku-
teczniejsza okazata sie druzyna dysponujaca najwieksza
liczba robotéw defensywnych pomagajacych bramkarzowi
w obronie bramki.




4. Podsumowanie

W ramach badan powstaly zaréwno aplikacja jak i algo-
rytmy pozwalajace na sterowanie druzyna robotéw pitkar-
skich klasy Small Size Robot League. Opracowane moduty
oprogramowania zostaly przygotowane w sposéb umozli-
wiajacy sterowanie druzyna robotéw, zaréwno w Srodo-
wisku symulacyjnym jak i w warunkach rzeczywistych.
Jako podstawe opracowania strategii zachowan druzyny
zastosowano schemat Game — Role — Skill. Przeprowa-
dzone w srodowisku symulacyjnym badania weryfikacyjne
wykazaly, ze najkorzystniejsza jest strategia defensywna,
troche mniej neutralna, a najmniej ofensywna. Zdaniem
autoréow na podstawie obserwacji zachowania druzyny
robotéw w trakcie gry mozna wywnioskowad, ze przewaga
strategii defensywnej wynika z tego, ze roboty wigkszo$é
czasu — w stosunku do pozostalych strategii — przeby-
waja w poblizu pola karnego swojej druzyny. Istotnym
elementem dalszej pracy jest przetestowanie algorytmdw
sterujacych na grupie robotéw w warunkach rzeczywistych.
Dotychczasowe badania weryfikacyjne zostaly przepro-
wadzone w warunkach wirtualnych, dlatego wazne jest,
aby poréwna¢ zachowania druzyn robotéw rzeczywistych
z wirtualnymi i uwzgledni¢ réznice dziatania miedzy nimi.
Inna $ciezka rozwoju oprogramowania bedzie opracowanie
modutu, ktéry w sposéb adaptacyjny do zachowania dru-
zyny przeciwnej mégtby modyfikowaé parametry algoryt-
moéw sterujacych tak, aby mozliwa byla zmiana strategii
w trakcie gry.
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Control System of the Small Size Robot
League Robots Group

Abstract: The paper presents the software intended for con-
trolling the robots team of the Small Size Robot League. The
software project takes into account the possibility of control of
the robots team both in the 3D simulator and in the real condi-
tions. The Game — Role — Skill schema serves as the foundation
of the team’s control algorithms. Verification tests of the software
and the control algorithms have been carried-out in the simulator
and in the near future they will take place in the real conditions.

Keywords: mobile robots, multi-robot systems, SSL RoboCUP
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