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简介：安徽建筑工业学院机器人创新实验室创建于2003年，经过多年学长的努力，历年参加中国机器人大赛，取得了不错的成绩，2010年第一次通过了世界杯预选赛，参加了在新加坡举办的Robocup世界杯，2011年参加在土耳其伊斯坦布尔举办的第十五届Robocup世界杯，获得仿真2D组11名的成绩。

从2011年开始，我们开始对agent底层进行研究，我们在这半年时间内，主要是针对球队的进攻路线做了相关的修改，同时在守门员的拦截方面做了相关的调整。

Agent底层版本：agent-3.1.0

下载地址：http://sourceforge.jp/projects/rctools/releases/51943/changelog
球队的改进：

一．守门员的决策

1. 守门员具体策略

　　以球为中心对守门员进行具体策略的设计时，根据球的不同运动情况将策略整体分为“不向球门方向运动”和“向球门方向运动”两个模块。

1.1 不向球门方向运动

   将球在球场中的位置抽象为ball(x, y),以下将用ball.x和ball.y代表球在球场坐标系下X轴坐标和Y轴坐标。

1.2 边线防守

当球在1，7，10，13时，这些区域均靠近连线，可整体考虑。守门员应在向禁区上方某一位置附近进行拦截。但由于球和门区的距离不同，其危险等级也不同，所以守门员应该到达的位置也不同。
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2. 中线防守

  通过对不同的中场区域球的位置进行判断，达到让守门员能够和后卫进行通信，确定当前自己当前的危险级别，做相应的移动。
3. 死角防守

　若球在2区域，守门员往（8，ball.y）方向运动，此时球在禁区以内，球应以很快速度将球顶出禁区外（当离此点距离较远时），否则一直顶着球，防止对方进攻队员将我方守门员推离后再把球推进门。 

3.1 向球门方向运动

3.2 危险级别判定

　对守门员做“向球门方向运动”时的策略设计，如何判断危险级别对策略设计的好坏起决定性作用，首先，根据球到球门距离进行判断，看图，1号区危险级别最高。6号区危险级别最低，还要考虑球的运动速率，速率越大，危险级别越高。 

进攻策略

   在进攻方面我们暂时还没有找到好的传球算法，只能通过增加队员之家的传球路线来增强自己的进攻能力。

   我们利用agent底层很好的下底传中策略，但是agent底层在对方底线的策略很少，很难找到能够传球的队员，大大的限制了球员的进攻，我们通过增加队员之间的配合，主要通过在底线附近搜索11,8号球员来进行传球，所以我们在球队开发中增加了搜球的模块。
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主要通过边路带球到底线附近的区域，以上面图形所示的两种进攻路线寻找最佳的射门机会。

防守跑位

  因为在agent底层里面球场是被分成不同的区域，我们在不同的区域里面增加了自己的防守模块，防守模块图如下，达到了很好的效果。

  同时修改了通信模块，使不同区域的球员能够更好的看见球，盯住对方即将传球的目标点。
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队伍联系方式：陶磊

电话：13855103551

