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رتبه دوم روباتيک  
     

                                                                                             
 عنوان طرح: شبيه سازي فوتبال سه بعدي فرزانگان  

 طراحان : آرميتا ثابتي اشرف -  سارا جوادزاده نو - عطيه السادات موسویان 
 استان: شهر تهران              

 واحدآموزشي: دبيرستان فرزانگان )1( تهران       
 سطح: دانش آموزي 

چكيده طرح:
     در عمليات parseكردن ،داده هاي سرور)كه به صورت رشته هستند(به صورت يك درخت در مي آيند.
درخت در هر سايكل به صورت بازگشتي ساخته مي شود كه به نوبه ي خود، ايده ي مناسبي براي اين كار 

مي باشد.
     يكي از پايه اي ترين نيازها در اين ليگ مكان يابي)localization( ايجنت است. ايجنت براي يافتن مكان 
خود از پرسپتور بينايي)ديدن پرچم ها، خطوط، توپ، بازيكنان و...( و پرسپتور ژيروسكوپ )پيدا كردن چرخش 
بدن( به عنوان اطلاعات خام استفاده مي كند. سپس به استفاده از محاسبات هندسي كاملا صحيح و ماتريس 

معكوس تبديل، مكان يابي به طور كامل انجام مي شود.
     ساختار مهارت هاي عامل به صورت يك مدل چهار لايه است ، كه به ترتيب از توابع پيچيده تر پيش مي 
روند و هر لايه از توابع لايه قبل استفاده مي كند. در اين لايه ها، توابع مربوط به حركت دادن مفصل هاي 
روبات در لايه)Basic Agent( ، حركات روبات )از قبيل شوت زدن، چرخيدن، بلند شدن، شيرجه زدن و...( 
سيستم راه رفتن روبات )كه بر اساس روش Inversekinematic است( )در لايه Agent(، چگونگي حركت 
 )Player ( و در نهايت، تصميم گيري روبات )در لايه Advanced Agentبه سمت توپ و گل زدن )در لايه

پياده سازي شده اند. 
     در مهارت راه رفتن روبات از روش هاي Inversekinematic و Forwardkinemetic استفاده كرده 
اند. در نهايت، از طريق معادلات مثلثاتي، به نوعي ديگر ايده Inversekinematic را كه يافتن زواياي مفاصل 
 )PSO( با استفاده از مكان آنهاست، پياده سازي كرده اند. سپس، اين داده ها را براساس الگوريتم ازدحام ذرات

بهبود بخشيده اند كه در اين مسأله، كاربردي و مناسب مي باشد.


