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Estrutura da ApresentaçãoEstrutura da Apresentação
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ƒƒ Regras da Regras da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Equipas da Equipas da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Constru� � o de uma Equipa para a Constru� � o de uma Equipa para a LeggedLegged
LeagueLeague
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Introdu� � o Introdu� � o -- Futebol Rob� ticoFutebol Rob� tico
Objectivos da Iniciativa RoboCupObjectivos da Iniciativa RoboCup

ƒƒ Projecto Internacional Projecto Internacional 
±± Intelig� ncia ArtificialIntelig� ncia Artificial (Distribuída) e (Distribuída) e 

±± Rob� tica InteligenteRob� tica Inteligente

ƒƒ FutebolFutebol -- t� pico central de investiga� � o:t� pico central de investiga� � o:
±± Jogo colectivo complexo e atractivoJogo colectivo complexo e atractivo

±± Enorme leque de tecnologias:Enorme leque de tecnologias:
ƒƒ Agentes Aut� nomos, Agentes Aut� nomos, Sistemas Sistemas MultiMulti--AgenteAgente, , 

Coopera� � o, Coopera� � o, Rob� ticaRob� tica, Comunica� � o, Fus� o , Comunica� � o, Fus� o 
Sensorial, Racioc�nio em TempoSensorial, Racioc�nio em Tempo--Real, Real, 
Aprendizagem, etc.Aprendizagem, etc.
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Introdu� � o Introdu� � o -- Futebol Rob� tico Futebol Rob� tico 
Objectivos da Iniciativa RoboCupObjectivos da Iniciativa RoboCup

ƒƒ Objectivo do Projecto: Objectivo do Projecto: 
±± “Que em 2050, uma equipa de Robôs consiga “Que em 2050, uma equipa de Robôs consiga 

vencer a equipa humana campe�  do mundo!”vencer a equipa humana campe�  do mundo!”
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Introdu� � o Introdu� � o -- Futebol Rob� tico Futebol Rob� tico 
Perspectiva Global do Futebol Rob� ticoPerspectiva Global do Futebol Rob� tico

ƒƒ Modalidades do RoboSoccerModalidades do RoboSoccer
±± Simula� � o Simula� � o -- SoccerServerSoccerServer

±± Robots Robots SmallSmall--SizeSize

±± Robots Robots MediumMedium--SizeSize

±± Robots Robots LeggedLegged ((AiboAibo da da SonySony))

±± Robots Robots HumanoidesHumanoides (demo)(demo)

ƒƒ Desafios AssociadosDesafios Associados
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Plataforma Rob� tica AIBO Plataforma Rob� tica AIBO --ERS220AERS220A
ƒƒ Câmara V�deoCâmara V�deo
ƒƒ Microfone Microfone StéreoStéreo
ƒƒ SpeakerSpeaker
ƒƒ Luzes (Luzes (LedsLeds))
ƒƒ Bateria de L�tioBateria de L�tio
ƒƒ Comunica� � o Comunica� � o WirelessWireless
ƒƒ Sensores de Acelera� � o, Toque, Proximidade, Sensores de Acelera� � o, Toque, Proximidade, 

Temperatura e Vibra� � oTemperatura e Vibra� � o
ƒƒ Actuadores com 20 Graus de Liberdade: 1Actuadores com 20 Graus de Liberdade: 1--

Boca, 3Boca, 3--Cabe� a, 2Cabe� a, 2--Cauda, 1*2Cauda, 1*2--Orelhas, 3*4Orelhas, 3*4--
PernasPernas
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A Bola e o Rob�  ERS210A Bola e o Rob�  ERS210
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Introdu� � o Introdu� � o -- Futebol Rob� tico Futebol Rob� tico 
A Liga A Liga SonySony LeggedLegged

ƒƒ Equipas de 4 rob� s Equipas de 4 rob� s ±± c� es c� es SonySony AIBOAIBO

ƒƒ Campo com 4*3m e Rob� s com 30cmCampo com 4*3m e Rob� s com 30cm

ƒƒ Rob� s aut� nomos (comunica� � o s�  Rob� s aut� nomos (comunica� � o s�  
por áudio! por áudio! ±± WirelessWireless em 2002)em 2002)

ƒƒ Vis� o, localiza� � o, locomo� � o e Vis� o, localiza� � o, locomo� � o e 
navega� � o muito complexosnavega� � o muito complexos
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Introdu� � o Introdu� � o -- Futebol Rob� tico Futebol Rob� tico 
A Liga A Liga SonySony LeggedLegged
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Rob� sRob� s com com PernasPernas -- Legged LeagueLegged League
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Introdu� � o Introdu� � o -- Futebol Rob� tico Futebol Rob� tico 
A Liga A Liga SonySony LeggedLegged
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Estrutura da Apresenta� � oEstrutura da Apresenta� � o

ƒƒ Introdu� � o ao Futebol Rob� ticoIntrodu� � o ao Futebol Rob� tico

ƒƒ Regras da Regras da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Equipas da Equipas da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Constru� � o de uma Equipa para a Constru� � o de uma Equipa para a LeggedLegged
LeagueLeague

ƒƒ Conclus� esConclus� es
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Regras da Regras da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Campo de 4.40*2.90 metrosCampo de 4.40*2.90 metros

ƒƒ Equipas de 4 Rob� s (Equipas de 4 Rob� s (G.RedesG.Redes + 3 Jogadores + 3 Jogadores 
de campo)de campo)

ƒƒ Comunica� � o Comunica� � o WirelessWireless permitida entre os permitida entre os 
rob� s (mas n� o com o exterior)rob� s (mas n� o com o exterior)

ƒƒ Bola Laranja leve e de reduzidas dimens� esBola Laranja leve e de reduzidas dimens� es

ƒƒ 6 Marcadores e 2 Balizas coloridas no campo6 Marcadores e 2 Balizas coloridas no campo
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Campo da Campo da LeggedLegged LeagueLeague
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Campo da Campo da LeggedLegged LeagueLeague
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Campo da Campo da LeggedLegged LeagueLeague
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Processo de JogoProcesso de Jogo

ƒƒ Jogos compostos por duas partes de 10 Jogos compostos por duas partes de 10 
minutos (intervalo de 10 minutos tamb� m)minutos (intervalo de 10 minutos tamb� m)

ƒƒ Mudan� a de campo e uniforme ao intervaloMudan� a de campo e uniforme ao intervalo
ƒƒ PenaltiesPenalties para decidir empates (1 minuto para decidir empates (1 minuto 

para marcar um golo):para marcar um golo):
Pontos: 3 Vit� ria, 2 Pontos: 3 Vit� ria, 2 ±± Vit� ria nos Vit� ria nos PenaltiesPenalties,              ,              

1 1 ±± Derrota nos Derrota nos PenaltiesPenalties, 0 , 0 ±± DerrotaDerrota

ƒƒ Jogo come� a utilizando controlador de jogo Jogo come� a utilizando controlador de jogo 
WirelessWireless
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Processo de JogoProcesso de Jogo

ƒƒ Equipa atacante coloca os seus rob� s:Equipa atacante coloca os seus rob� s:
±± M� ximo de 2 rob� s para al� m do meio do seu M� ximo de 2 rob� s para al� m do meio do seu 

meiomeio--campocampo

ƒƒ Equipa que defende coloca os seus rob� sEquipa que defende coloca os seus rob� s
±± Todos os rob� s para tr� s do meio do seu meio Todos os rob� s para tr� s do meio do seu meio 

campocampo

ƒƒ N� o pode ser marcado golo directo do chuto N� o pode ser marcado golo directo do chuto 
inicialinicial
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Regras do JogoRegras do Jogo

ƒƒ S�  o S�  o G.RedesG.Redes pode permanecer na � reapode permanecer na � rea

ƒƒ Comunica� � o Comunica� � o audioaudio (sem restri� � es) e (sem restri� � es) e 
wirelesswireless (com algumas restri� � es) s� o (com algumas restri� � es) s� o 
permitidaspermitidas

ƒƒ Vis� o global n� o �  permitidaVis� o global n� o �  permitida

ƒƒ Rob� s n� o podem agarra a bola mais de 3 Rob� s n� o podem agarra a bola mais de 3 
segundos (5 segundos (5 segseg para o para o G.RedesG.Redes))
±± 30 segundos de exclus� o30 segundos de exclus� o
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Regras do JogoRegras do Jogo

ƒƒ Guarda Redes n� o Guarda Redes n� o 

pode ocupar mais de pode ocupar mais de 

50% da linha de baliza50% da linha de baliza

ƒƒ Defesas n� o podem entrar na sua � reaDefesas n� o podem entrar na sua � rea

ƒƒ Atacante n� o pode tocar Atacante n� o pode tocar G.RedesG.Redes que controla a que controla a 
bola: bola: 
±± 60 segundos de exclus� o60 segundos de exclus� o

ƒƒ Obstru� � o:Obstru� � o:
±± 30 segundos de exclus� o ou coloca� � o imediata no 30 segundos de exclus� o ou coloca� � o imediata no 

meio campomeio campo
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Estrutura da Apresenta� � oEstrutura da Apresenta� � o

ƒƒ Introdu� � o ao Futebol Rob� ticoIntrodu� � o ao Futebol Rob� tico

ƒƒ Regras da Regras da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Equipas da Equipas da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Constru� � o de uma Equipa para a Constru� � o de uma Equipa para a LeggedLegged
LeagueLeague

ƒƒ Conclus� esConclus� es
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Rob� sRob� s com com PernasPernas -- EquipasEquipas

ƒƒ EquipasEquipas maismais SignificativasSignificativas
±± UNSW (Australia)UNSW (Australia)

Univ. New South WalesUniv. New South Wales

ƒƒ Campe� es 2000 e 2001Campe� es 2000 e 2001

ƒƒ Ball control and fast Ball control and fast 
locomotion (supported on locomotion (supported on 
elbows)elbows)

ƒƒ Teammate recognition and Teammate recognition and 
LocalizationLocalization

ƒƒ Simple highSimple high--level strategylevel strategy

ƒƒ MuitoMuito bonsbons LowLow--level skillslevel skills
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Rob� sRob� s com com PernasPernas -- EquipasEquipas

ƒƒ EquipasEquipas maismais SignificativasSignificativas::
±± CMPackCMPack (USA)(USA) -- Carnegie Mellon UniversityCarnegie Mellon University

ƒƒ Emphasis on Vision Emphasis on Vision -- CMVisionCMVision

ƒƒ Sensor Resetting LocalizationSensor Resetting Localization

ƒƒ Campe� es em 2002 (c� digo fonte dispon�vel)Campe� es em 2002 (c� digo fonte dispon�vel)

±± LRP Team (France)LRP Team (France) -- Lab. De Lab. De RobotiqueRobotique de de 
ParisParis

ƒƒ Locomotion, Vision and StrategyLocomotion, Vision and Strategy
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Rob� sRob� s com com PernasPernas -- EquipasEquipas

ƒƒ EquipasEquipas maismais
SignificativasSignificativas::
±± RoboMuttsRoboMutts ±± MelbourneMelbourne

±± BabyBaby TigersTigers ±± OsakaOsaka

±± Team SwedenTeam Sweden
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Rob� sRob� s com com PernasPernas -- EquipasEquipas

ƒƒ EquipasEquipas maismais
SignificativasSignificativas::
±± German TeamGerman Team

ƒƒ Diversas Diversas 
Universidades Universidades 
alem� salem� s

ƒƒ Muitas FerramentasMuitas Ferramentas

ƒƒ SimGTSimGT ±± Simulador Simulador 
de futebol com de futebol com 
AIBOsAIBOs
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Resultados da Resultados da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Paris 1998:Paris 1998:
±± CMTrioCMTrio ±± CarnegieCarnegie MellonMellon UniversityUniversity (E.U.A.)(E.U.A.)

ƒƒ Estocolmo 1999Estocolmo 1999
±± UNSW UNSW ±± UnivUniv. . NewNew SouthSouth WalesWales ((SidneySidney ±± AustraliaAustralia))

ƒƒ MelbourneMelbourne 20002000
±± UNSW UNSW ±± UnivUniv. . NewNew SouthSouth WalesWales ((SidneySidney ±± AustraliaAustralia))

ƒƒ Seattle 2001Seattle 2001
±± UNSW UNSW ±± UnivUniv. . NewNew SouthSouth WalesWales ((SidneySidney ±± AustraliaAustralia))

ƒƒ FukuokaFukuoka 20022002
±± CMPackCMPack ±± CarnegieCarnegie MellonMellon UniversityUniversity (E.U.A.)(E.U.A.)
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VideosVideos da da SonySony--LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Controle de BolaControle de Bola

ƒƒ Primeiras Competi� � esPrimeiras Competi� � es

ƒƒ RoboCup 2001RoboCup 2001

ƒƒ RoboCup 2002RoboCup 2002

ƒƒ RoboCup RoboCup ChallengesChallenges
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Estrutura da Apresenta� � oEstrutura da Apresenta� � o

ƒƒ Introdu� � o ao Futebol Rob� ticoIntrodu� � o ao Futebol Rob� tico

ƒƒ Regras da Regras da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Equipas da Equipas da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Constru� � o de uma Equipa para a Constru� � o de uma Equipa para a LeggedLegged
LeagueLeague

ƒƒ Conclus� esConclus� es
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Constru� � o de uma EquipaConstru� � o de uma Equipa

ƒƒ Muito C� digo Fonte Dispon�vel (plataforma Muito C� digo Fonte Dispon�vel (plataforma 
�  standard logo f� cil reutilizar c� digo)�  standard logo f� cil reutilizar c� digo)
±± CMUPack02CMUPack02
±± RoboMuttsRoboMutts
±± GermanGerman TeamTeam
±± AsuraAsura
±± AraiboAraibo
±± BabyBaby TigersTigers
±± ……
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Constru� � o de uma EquipaConstru� � o de uma Equipa

ƒƒ Separa� � o entre Ac� � o e Percep� � o:Separa� � o entre Ac� � o e Percep� � o:
±± Ac� � o: Movimento, Cabe� a, Indicadores, Ac� � o: Movimento, Cabe� a, Indicadores, MonetMonet

e Altifalantee Altifalante

±± Percep� � o: Sensores, C� mara, Resultado do Percep� � o: Sensores, C� mara, Resultado do 
MonetMonet, Sensor G, Microfones, Sensor G, Microfones
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Constru� � o de uma EquipaConstru� � o de uma Equipa

ƒƒ Ac� � oAc� � o
±± Actuadores (movimento das pernas e da cabe� a para Actuadores (movimento das pernas e da cabe� a para 

chutar)chutar)

±± Cabe� aCabe� a

±± Indicadores (Indicadores (ledsleds, orelhas, cauda e boca) para , orelhas, cauda e boca) para 
objectivos de objectivos de debbugingdebbuging

±± MONET MONET ±± SonySony MOtionMOtion NETworkNETwork MiddlewareMiddleware (activar a (activar a 
rotina rotina builtbuilt--inin da da SonySony de de getget--upup quando o rob�  caiquando o rob�  cai

±± Altifalante Altifalante ±± Para comunica� � o entre rob� s e sons de Para comunica� � o entre rob� s e sons de 
debugdebug
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Constru� � o de uma EquipaConstru� � o de uma Equipa

ƒƒ Percep� � oPercep� � o
±± Sensores: das juntas, toque, temperatura, Sensores: das juntas, toque, temperatura, 

aceler� metros, etc.aceler� metros, etc.

±± C� mara: Imagem YUV da c� mara (C� mara: Imagem YUV da c� mara (frameframe--raterate m� ximo m� ximo 
de 25fps)de 25fps)

±± Resultado do Resultado do MonetMonet: Resultado da chamada de rotinas : Resultado da chamada de rotinas 
da da SonySony MOtionMOtion NETworkNETwork middlewaremiddleware))

±± Sensor G: Sensor G: SonySony middlewaremiddleware que interpreta o que interpreta o 
aceler� metro e detecta se o rob�  caiuaceler� metro e detecta se o rob�  caiu

±± Microfones: Emiss� o de somMicrofones: Emiss� o de som
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Tipos de JogadoresTipos de Jogadores

ƒƒ Jogador Normal: Cauteloso, Normal, Jogador Normal: Cauteloso, Normal, 
Agressivo, etc.Agressivo, etc.

ƒƒ GuardaGuarda--RedesRedes: Diferentes tipos tamb� m: Diferentes tipos tamb� m
ƒƒ Calibrador da Vis� o: Tira fotografias e calibra Calibrador da Vis� o: Tira fotografias e calibra 

as coresas cores
ƒƒ Calibrador de Movimento: Investiga diferentes Calibrador de Movimento: Investiga diferentes 

tipo de caminhar e calibra a tipo de caminhar e calibra a odometriaodometria
ƒƒ ChallengeChallenge PlayerPlayer: Para participar nos : Para participar nos 

desafios RoboCupdesafios RoboCup
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ Resolu� � es de Imagem poss�veis:Resolu� � es de Imagem poss�veis:
±± LowLow

±± MediumMedium

±± HighHigh

±± ColorColor DetectionDetection

ƒƒ CPU mais r� pido permite processar imagens em CPU mais r� pido permite processar imagens em 
highhigh--resolutionresolution (176*144 (176*144 -- 24 bits) a 25fps24 bits) a 25fps

ƒƒ Capacidade para detectar a bola do outro lado do Capacidade para detectar a bola do outro lado do 
campocampo
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ Processamento de Imagem:Processamento de Imagem:
±± Calibra� � o das Cores (din� mica?)Calibra� � o das Cores (din� mica?)

±± Filtragem de Ru�doFiltragem de Ru�do

±± Segmenta� � o de CorSegmenta� � o de Cor

±± Determina� � o de Determina� � o de BlobsBlobs de Cores relevantesde Cores relevantes
ƒƒ Opera� � o computacionalmente mais pesadaOpera� � o computacionalmente mais pesada
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o
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Segmenta� � o de CorSegmenta� � o de Cor

ƒƒ Exemplos de Exemplos de 
Segmenta� � o de CorSegmenta� � o de Cor
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Segmenta� � o de CorSegmenta� � o de Cor

Image after threshold classificationVideo image after capture
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ Resolu� � o da Resolu� � o da 
C� maraC� mara
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ An� lise de Imagem:An� lise de Imagem:
±± Dist� nciaDist� ncia

ƒƒ CentroideCentroide do objectodo objecto

ƒƒ Largura do objectoLargura do objecto

ƒƒ Altura do objectoAltura do objecto

ƒƒ Dimens� o do objecto (número de Dimens� o do objecto (número de pixelspixels))

ƒƒ Dist� ncias entre Dist� ncias entre centroidescentroides dos objectos dos objectos 
(marcadores)(marcadores)

±± Direc� � o: Mais simples do que a dist� nciaDirec� � o: Mais simples do que a dist� ncia
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ An� lise de Imagem:An� lise de Imagem:
±± Necessidade de realizar uma Necessidade de realizar uma 

transforma� � o 3D da imagem transforma� � o 3D da imagem 
para o mundo:para o mundo:

±± (xr,yr,zr,1)= M4xM3xM2xM1x(xc,yc,zc,1)(xr,yr,zr,1)= M4xM3xM2xM1x(xc,yc,zc,1)
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ Forma� � o de Forma� � o de BlobsBlobs::
±± Algoritmo cr�tico e pesadoAlgoritmo cr�tico e pesado

±± Ideia: Duas passagens pela imagemIdeia: Duas passagens pela imagem
ƒƒ Primeira: Determinar Primeira: Determinar runrun--lengthlength para cada linha para cada linha 

horizontalhorizontal

ƒƒ Segunda: Fundir segmentos que est� o sobrepostosSegunda: Fundir segmentos que est� o sobrepostos
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Forma� � o de Forma� � o de BlobsBlobs

ƒƒ Forma� � o de Forma� � o de BlobsBlobs ((GermanGerman TeamTeam):):
±± Imagem OriginalImagem Original

±± Imagem SegmentadaImagem Segmentada

±± BlobsBlobs resultantesresultantes
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ Objectos Ocultos:Objectos Ocultos:
±± Estender objectos para terem a forma Estender objectos para terem a forma 

correcta (por exemplo marcadores correcta (por exemplo marcadores 
parcialmente ocultos)parcialmente ocultos)

ƒƒ Dist� ncia à bola a curta dist� nciaDist� ncia à bola a curta dist� ncia
±± Bola s�  �  parcialmente vis�velBola s�  �  parcialmente vis�vel

ƒƒ Dist� ncia a marcadores que est� o Dist� ncia a marcadores que est� o 
longelonge
±± Medida pouco precisaMedida pouco precisa

±± Usar s�  a sua orienta� � oUsar s�  a sua orienta� � o
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Percep� � o Percep� � o -- Vis� oVis� o

ƒƒ Reconhecimento de Rob� sReconhecimento de Rob� s
±± Utiliza� � o de vis� o Utiliza� � o de vis� o 

±± Utiliza� � o do sensores de infraUtiliza� � o do sensores de infra--vermelhovermelho

±± Fus� o sensorialFus� o sensorial

±± Ajuste da dist� ncia baseada na orienta� � oAjuste da dist� ncia baseada na orienta� � o
ƒƒ Mais Mais p�xelsp�xels se o rob�  for visto horizontalmentese o rob�  for visto horizontalmente
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Localiza� � o Localiza� � o ±± Estado do MundoEstado do Mundo

ƒƒ Estado do Mundo:Estado do Mundo:
±± Posi� � o da Bola (Posi� � o da Bola (Bx,ByBx,By) , ) , BConfBConf
±± Velocidade da Bola (Velocidade da Bola (Bvx,BvyBvx,Bvy), ), BvConfBvConf
±± Posi� � o dos Rob� s (Posi� � o dos Rob� s (RRnnxx, , RRnnyy), ), PConfPConfnn (n=1 a 8)(n=1 a 8)

±± Orienta� � o dos Rob� s (Orienta� � o dos Rob� s (TetaTetann) ) 
±± Estat�sticas do JogoEstat�sticas do Jogo

ƒƒ Tempo do JogoTempo do Jogo
ƒƒ Resultado do JogoResultado do Jogo
ƒƒ Posse e Localiza� � o da BolaPosse e Localiza� � o da Bola
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Localiza� � o Localiza� � o ±± Estado do MundoEstado do Mundo

ƒƒ Actualiza� � o do Estado do MundoActualiza� � o do Estado do Mundo
±± Informa� � o da Vis� oInforma� � o da Vis� o

±± Comunica� � o dos Colegas de EquipaComunica� � o dos Colegas de Equipa

±± Predi� � o do Efeito das Ac� � es (movimento e Predi� � o do Efeito das Ac� � es (movimento e 
chuto)chuto)

±± Predi� � o das Ac� � es efectuadas pelos colegas Predi� � o das Ac� � es efectuadas pelos colegas 
e oponentese oponentes
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Localiza� � oLocaliza� � o

ƒƒ Localiza� � o Activa Localiza� � o Activa vsvs PassivaPassiva
±± Activa: Activa: 

ƒƒ Comportamento de localiza� � o que procura Comportamento de localiza� � o que procura 
marcadoresmarcadores

±± Passiva: Passiva: 
ƒƒ Localiza� � o efectuada utilizando marcadores vistos Localiza� � o efectuada utilizando marcadores vistos 

durante a execu� � o de outras ac� � esdurante a execu� � o de outras ac� � es
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Localiza� � oLocaliza� � o
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Localiza� � oLocaliza� � o

ƒƒ Utiliza� � o de dois marcadores:Utiliza� � o de dois marcadores:
±± Triangulariza� � oTriangulariza� � o

ƒƒ D1 e D2 D1 e D2 ±± Dist� ncias aos marcadores 1 e 2Dist� ncias aos marcadores 1 e 2

ƒƒ I1 e I2 I1 e I2 -- Identidade dos marcadores 1 e 2Identidade dos marcadores 1 e 2

ƒƒ Teta12 Teta12 ±± � ngulo entre os marcadores� ngulo entre os marcadores

ƒƒ D12 D12 ±± Dist� ncia real entre os marcadores 1 e 2Dist� ncia real entre os marcadores 1 e 2

ƒƒ Utiliza� � o de um marcador:Utiliza� � o de um marcador:
±± Comum devido ao rob�  estar frequentemente a Comum devido ao rob�  estar frequentemente a 

olhar para a bolaolhar para a bola
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Localiza� � oLocaliza� � o

ƒƒ Ajuste para dentro do campoAjuste para dentro do campo
±± O rob�  (em teoria) durante um O rob�  (em teoria) durante um 

jogo normal n� o pode estar fora jogo normal n� o pode estar fora 
do campodo campo

ƒƒ Utiliza� � o das balizasUtiliza� � o das balizas
±± F� ceis de reconhecerF� ceis de reconhecer

±± Pouca precis� oPouca precis� o

ƒƒ Utiliza� � o dos cantos das Utiliza� � o dos cantos das 
balizasbalizas
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Localiza� � o da BolaLocaliza� � o da Bola

ƒƒ Ajuste da localiza� � o e velocidade da bola:Ajuste da localiza� � o e velocidade da bola:
±± Realizada depois de ajustada a localiza� � o do Realizada depois de ajustada a localiza� � o do 

rob�rob�

±± Fun� � o da posi� � o anterior da bolaFun� � o da posi� � o anterior da bola

±± Fun� � o da dist� ncia e direc� � o relativas da Fun� � o da dist� ncia e direc� � o relativas da 
bola ao rob�bola ao rob�

±± Utiliza� � o de comunica� � o?Utiliza� � o de comunica� � o?
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Comunica� � o Comunica� � o ±± Actualiza� � o do Actualiza� � o do 
Estado do MundoEstado do Mundo

ƒƒ Poss�vel Realiza� � o:Poss�vel Realiza� � o:
±± Cada rob�  comunica, em cada ciclo, o seu Cada rob�  comunica, em cada ciclo, o seu 

estado do mundo completoestado do mundo completo
±± Os outros rob� s fundem esta informa� � o com a Os outros rob� s fundem esta informa� � o com a 

informa� � o proveniente dos seus sentidos e do informa� � o proveniente dos seus sentidos e do 
seu estado do mundoseu estado do mundo

ƒƒ Comunica� � o pode tamb� m ser utilizada Comunica� � o pode tamb� m ser utilizada 
para outros fins:para outros fins:
±± Coordena� � o: Comunica� � o de eventos � teisCoordena� � o: Comunica� � o de eventos � teis
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Locomo� � oLocomo� � o

ƒƒ Locomo� � o apoiada nos cotovelos:Locomo� � o apoiada nos cotovelos:
±± Mais r� pidaMais r� pida

±± Mais est� velMais est� vel

±± Mais simples driblar com a bolaMais simples driblar com a bola

±± Mais f� cil ver os marcadores para realizar a Mais f� cil ver os marcadores para realizar a 
localiza� � olocaliza� � o
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Locomo� � oLocomo� � o
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Locomo� � o Locomo� � o -- ComponentesComponentes
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Locomo� � oLocomo� � o
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SkillsSkills ±± LowLow LevelLevel SkillsSkills
ƒƒ SonySony WalkingWalking StylesStyles

±± Default Default 

±± Stable Stable 

±± Slow Slow 

±± Fast [very fast] Fast [very fast] 

±± Offload Offload 

±± Baby Baby 

±± Lizard Lizard 

±± Creep Creep 

±± Trot [very fast] Trot [very fast] 

±± Adaptive Adaptive 

ƒƒ WalkingWalking PossibilitiesPossibilities::
±± Walk forward Walk forward 

±± Walk forward and to the right Walk forward and to the right 

±± Walk forward and to the left Walk forward and to the left 

±± Turn right Turn right 

±± Turn left Turn left 

±± Walk backwards Walk backwards 

±± Spin turn right Spin turn right 

±± Spin turn left Spin turn left 

±± Kick right Kick right 

±± Kick left Kick left 
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SkillsSkills ±± LowLow LevelLevel SkillsSkills

ƒƒ SonySony WalkingWalking EngineEngine n� o �  suficiente!n� o �  suficiente!

ƒƒ Caminhar apoiado nos cotovelos:Caminhar apoiado nos cotovelos:
±± Walk forward Walk forward 

±± Walk forward and to the right (strafe or turn) Walk forward and to the right (strafe or turn) 

±± Walk forward and to the left (strafe or turn) Walk forward and to the left (strafe or turn) 

±± Turn right (strafe or turn) Turn right (strafe or turn) 

±± Turn left (strafe or turn) Turn left (strafe or turn) 

±± Walk backwardsWalk backwards



31

LIACCLIACC--FEUPFEUP Lu�s Paulo Reis / 2003Lu�s Paulo Reis / 2003 Slide Në Slide Në 6161

SkillsSkills ±± LowLow LevelLevel SkillsSkills

ƒƒ KickingKicking
±± Kick bump Kick bump 
±± TurnTurn KickKick
±± Head kick right / Head kick left Head kick right / Head kick left 

ƒƒ Diving Kicks (Diving Kicks (n� on� o muitomuito sud� veissud� veis parapara o o pobrepobre
AIBO!)AIBO!)
±± Kick miniKick mini--dive dive 
±± Dive kick right Dive kick right 
±± Dive kick center Dive kick center 
±± Dive kick left Dive kick left 

ƒƒ HoldHold BallBall
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UNSW UNSW -- GrabGrab
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Simula� � o da Simula� � o da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ SimGT2002SimGT2002
±± Ferramenta de Ferramenta de 

Simula� � o do Simula� � o do 
GermanGerman TeamTeam
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Ferramentas de ControloFerramentas de Controlo
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Ferramentas de ControloFerramentas de Controlo
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Ferramentas de ControloFerramentas de Controlo
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Estrutura da Apresenta� � oEstrutura da Apresenta� � o

ƒƒ Introdu� � o ao Futebol Rob� ticoIntrodu� � o ao Futebol Rob� tico

ƒƒ Regras da Regras da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Equipas da Equipas da LeggedLegged LeagueLeague

ƒƒ Constru� � o de uma Equipa para a Constru� � o de uma Equipa para a LeggedLegged
LeagueLeague

ƒƒ Conclus� esConclus� es
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Conclus� esConclus� es

ƒƒ Vis� o em rob� s com pernas �  extremamente Vis� o em rob� s com pernas �  extremamente 
complexa:complexa:
±± No entanto: Muito c� digo fonte dispon�vel!No entanto: Muito c� digo fonte dispon�vel!

ƒƒ Localiza� � o dif�cil:Localiza� � o dif�cil:
±± No entanto: Mais simples do que a dos rob� s m� diosNo entanto: Mais simples do que a dos rob� s m� dios

ƒƒ Locomo� � o e navega� � o muito complexos:Locomo� � o e navega� � o muito complexos:
±± Muitas possibilidades: Criatividade e imagina� � o!Muitas possibilidades: Criatividade e imagina� � o!

ƒƒ Comunica� � o Comunica� � o WirelessWireless abre muitas possibilidadesabre muitas possibilidades

ƒƒ Estrat� gia: T� cticas, forma� � es, Estrat� gia: T� cticas, forma� � es, etcetc inexplorados!inexplorados!


