Robot Jnventor
to Teach Algorithms
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® Objetivo de la presentacion
® Robocode
®R.I.T.A.




Objetivo de la presentacion

® Aprender el uso de R.I.T.A. como
herramienta que permita transmitir
conceptos basicos de programacion, sin
necesidad de tener conocimiento de un
lenguaje de programacién en particular.




Robocode

® ;Qué es Robocode?

® ;Como esta conformado un robot?
® iQué puede hacer un robot?

® iQué facilita Robocode?

® Consideraciones

® Estrateqias

® Mas informacién

® \VVentajas

® Desventajas
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{Qué es Robocode?

® Proyecto Open Source iniciado en el ano
2000

® Robocode permite la competencia entre
robots y equipos de robots. Cada
participante escribe su propio robot y
compiten entre ellos

® Hay distintos tipos de Robots, en
particular se sugiere empezar con el
“JuniorRobot” para aprender a
programar

® Robocode esta escrito en Java, existe
una version para .Net




¢Qué es un robot?

Un Robot es un Tanque formado por:

® Body (Cuerpo): Lleva encima el arma con el radar.
Los movimientos que puede hacer el cuerpo son
hacia adelante, hacia atras, hacia la izquierda o
derecha.

® Gun (Arma): Montada sobre el cuerpo, es usada
para disparar balas. Los movimientos que puede
hacer son hacia la izquierda o derecha.

® Radar: Montado sobre el arma, es usado para
“escanear” otros robots mientras se mueve. El
movimiento que puede realizar es hacia la izquierda
o derecha. Este radar genera “avisos o senales”
cuando un robot es detectado. Y
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{Qué puede hacer un Robot?

® Un Robot
® Se inicilaliza
® Busca a otros robots
® Ataca a otros robots
® Se defiende de otros robots




{Qué facilita Robocode?

B Robot Editor El@

® Un editor de texto
para escribir el
comportamiento del
robot

File Edit Compiler Window Help

A Editing -

MiRobot * = () s

1 package robots; |2
2| import robocode.
3
4( ;7 APT help : htep: //robocode. sourceforge. net/docs/robocode /Tobocode/JuniorRobot
5
6| yrx
|~ MiRobot - a robot by [your name here)
8 o«
9| public class MiRobot extends JunicrRobot
10| {
11 Fad
12 * run: MiRobot's default hehavior
13 w =
1 public void () {
13 #/ Initialization of the robot should be put here
16
11 // Sowe color codes: blue, vellow, black, vhite, red, pink, brown, grey,
18 // Sets these colors (robot parts): body, gun, radar, bullet, scan arc
19| setColors(orange, blue, white, yellow, black):
20
21 #/ Robot main loop
22| while{true] {
23 #/ Replace the next 4 lines with any behavior you would like
24 ahead(100) ; B
23 TurnGunRight (360 ;
26| back (100) ;
27 turnGunRight [360) ;
2 y
29 )
30
31 sre
32 * onScannedRebot: Uhat to do when you see another robot
33 oy
34 public woid onScannedRoboti] {
35| // Replace the next line with any behavior you would like
36| fire(l): =
an
< il | ’
Line: 1

* Un campo de
batalla




Robocode-consideraciones




e

direccion
® Robocode usa el sistema
de coordenadas
cartesianas. Es decir la
coordenada (0, 0) esta
ubicada abajo a la

izquierda del campo de
batalla.

® Direccidon segun las agujas
del reloj: 0 / 360 grados

hacia el "Norte", 90 grados

nacia al “Este", 180 grados

nacia el “Sur",y 270

\_ grados hacia el “Oeste".

{0, battlefield_height)

(battlefield_width,battlefield_height)

Coordenadas y convenciones de

270deg |

0 deg

' 90 deg

| 180 deg

(0,0)

(battlefield_width, 0)

™~




Bearing (angulo relativo al

cuerpo del robot)

® Rango de grado, va desde los -180 a 180
grados

® Es relativa a la posicidon en grados a la

orientacién de nuestro robot

0 deg
A

-0 dEE ' E ': +20 deg

+/-180 deg




Balas

® Dano: 4 * poder de fuego.
® Sj poder de fuego > 1, hace un dano adicional = 2 *
(power - 1)
® \Velocidad: 20 - 3 * poder de fuego

® Calor generado por el arma: 1 + poder de
fuego/ 5.
® No se puede disparar si el calor generado > 0.
® Todas las armas estan calientes al comienzo de
cada “round”.
® Poder devuelto al acertar al enemigo: 3 *
poder de fuego




Colisiones

® S colisiona con otro robot:
® Cada robot recibe 0.6 de dano.
® Si un robot se estaba alejando del punto

donde ocurrid la colision, no sera
detenido.

® S| colisiona con un muro:

® | os AdvancedRobots pierden
abs(velocidad) * 0.5 - 1; (hunca es menor
a0).




Pérdida de energia

® Al producir un disparo.
® Chocar contra un robot.
® Chocar contra los muros.

® Recibir un impacto. Esta es la mayor
penalizacién que ocurre.

® Utilizacién intensiva del radar.
® Tiempo de inactividad.
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Incremento de energia

® Nuestro robot empieza con una cierta
cantidad de energia (100)

® Acierto sobre el enemigo. Si una bala
de nuestro robot acierta sobre un
robot enemigo, nuestro robot recibe
una cantidad de energia adicional.

® | os robots en estado “agotado” por
disparar demasiado son
deshabilitados (Si alcanza a otro
robot, gana nuevamente energia)

/




Robocode-estrategias




Estrategia de radar

® Simple. Apuntar el radar en la misma
direccién que el arma.

® Circular. Mantener el radar girando
constantemente.

® Tracking. Mantener el radar fijo sobre un
objetivo.

® Optimal. Mover el radar de modo de escanear
todos los robots tan rapido como sea posible.
-
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Estrategia de radar

® Escanear consume tiempo

B Esbocade: Round 1 of 5 (10 FP5)




Un escaneo simple, 360
grados

public class MiPrimerRobot extends JuniorRobot

{
public void run() {

while (true) {
ahead(100);
turnGunRight(360);

}

}
public void onScannedRobot() {

fire(1);
}
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Estrategias de movimiento

® Movimiento en una linea recta. Facil de
predecir por enemigos.

® Movimiento en curva (circular). Evita ser
alcanzado por un robot que apunta de manera
estacionaria o lineal. Facil de predecir por
enemigos.

® Moverse hacia adelante o atras, oscilante.

® Moverse en una direccion random. En
general disminuye el riesgo de ser alcanzado
por cualquier estrategia, aunque aumenta las
probabilidades de choque.

® Anti-gravedad: mantenerse lejos de areas
peligrosas

/




Estrategias de disparo

® Estacionario. Dispara hacia la actual ubicacion del
objetivo. Es la mas simple y menos efectiva de las
estrategqias.

® Linear. Dispara donde se asume estara el objetivo.

® Considera que se mueve a una velocidad constante en linea
recta.

® Efectivo cuando el objetivo esta cerca.

® | 0s movimientos de un robot pueden ser aproximados en una
linea recta por un periodo muy corto de tiempo. Se vuelven
poco confiables rapidamente.

® Circular. Dispara donde se asume estara el objetivo.

® Asume gue se mueve a una velocidad constante y a una
velocidad angular constante.

® Funciona un poco mejor que la estrategia lineal.

® Recomendacion: cambiar la velocidad rapidamente, detenerse
y arrancar, moverse hacia atras y adelante rapidamente.

/




Estrategias de disparo

® Oscilatorio. Se asume que el robot objetivo
esta moviendose hacia atras y adelante
continuamente.
® Pocos robots implementan esta estrateqgia.

® Movimiento “pattern matching”. Dispara
prediciendo una posicion.

® Guarda los movimientos pasados del robot y asume
que éste se movera siguiendo ese patron.

® Es mejor que las estrategias anteriores

® Consume mas tiempo de procesamiento por las
busquedas exhaustivas.




Ejecucion de Robocode

Una batalla en Robocode repite los siguientes
Pasos

1. La vista en pantalla es (re)pintada.

2. Todos los robots ejecutar su coédigo hasta que
se tomen medidas (y entonces hacen una
pausa).

3. El tiempo es actualizado (tiempo= tiempo +
1).

4. Todas las balas se mueven y se chequea si
hay colisidn. Incluye la accidén de disparar la
bala.

-




Ejecucion de Robocode

1. Todos los robots se mueven (arma, radar,
orientacidén, aceleracién, velocidad,
distancia, en ese orden).

2. Todos los robots escanean (y colectan
mensajes de equipo).

3. Todos los robots toman nuevas medidas
4. Cada robot procesa su cola de eventos.




-

Mi primer Robot

pu{blic class MiPrimerRobot extends JuniorRobot
public void run() {

while(true) {
ahead(100);
turnGunRight(360);
back(100);
turnGunRight(360);
}

public void onScannedRobot(ScannedRobotEvent e)
{ fire(1);

}
}

}




Mas Informacion... Tiempo y
distancia en Robocode

® Tiempo (t): es medido en "ticks". Cada
robot tiene un turno por “tick”. 1 tick =1
turno.

® Medidas de distancia: En general en pixels.
Hay 2 excepciones:

® Todas las distancias tienen precision en
numeros reales, es decir, es posible moverse
una fraccion de pixel

® Robocode escala el campo de batalla para
encajar en la pantalla.




/ v | I 4 V4 (]
Mas Informacion... Fisica del

movimiento del Robot

® Aceleracion (a):
® | 0os Robots aceleran a razén de 1 pixel/turno
® L os Robots desaceleran a razdn de 2 pixels/turno
® Robocode determina la aceleracidon, basado en la
distancia que el robot se quiere mover
® Ecuacion de la Velocidad (v): v = at.
® | a velocidad nunca puede exceder 8
pixels/turno.

® Ecuacidon de la distancia (d): d = vt.
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Mas Informacion... Rotacion del

Robot, Arma y Radar

® Maxima velocidad de rotacion de un robot:
® (10 - 0.75 * abs(velocidad)) grados/ turno.
® A mas velocidad, mas lento el turno.

® Maxima velocidad de rotacion de arma:

® 20 grados/turno (sumado a la velocidad de
rotacion del robot)

® Maxima velocidad de rotacion de radar:

® 45 grados/turno. (sumado a velocidad de
rotacion de radar)




Ventajas de Robocode

® Motivacion. Los alumnos se sienten
motivados por escribir el robot que le
gane al resto de la clase. Programar se
convierte en el medio y no en el
objetivo.




Desventajas de Robocode

® Obstaculo. Es necesario saber un lenguaje
de programacion, y del proceso de
compilacidon previo a la ejecucion.

® El alumno no sb6lo debe pensar en la idea
sino en como escribirla con las
particularidades del lenguaje.




R.ILT.A.

® Objetivo
® ;Qué es R.I.LT.A.?
® R.I.T.A - la aplicacién

® Ejemplo de implementacion de una
estrateqia




Objetivo

d
e
d

umnos sin conocimiento previo,
Iminando en una primer instancia el

orendizaje de un lenguaje de

Robot Trventer
to Teach  Algorithms

® Permitir la ensenanza de programacion a

programacion especifico para concentrarse
en la l6gica de la programacion.




iQué es R.I.LT.A.?

® Robot Inventor to Teach Algorithms

® Permite escribir la estrategia de un robot
mediante la técnica de programacién en
bloques

® En todo momento el alumno puede ver la
equivalencia entre sus blogues y el codigo
Java equivalente generado por R.I.T.A.

® Ambiente integrado que permite
Implementar la estrategia con bloques y
ponerla a prueba enfrentando al robot creado
en el campo de batalla

rtor
to Teach  Algorithms




R.I.T.A - la aplicacion

to Teach  Algorithms

Barra de menu

&) - Robot Inventor to Teach Algorithms e=1

Robots Edicidn Jjunior: MiPrimerRobot P Buscar bloque

onScannedRobot fire

setColors:

onHitByBullet | back

while

a S
fuevasiDefiniciones i 7 onHitWall back =t=p= 4 20

Método

Variable

Blogues disponibles

Area de trabajo

\ Tacho /




Barra de menu

to Teach  Algorithms

® A |la izquierda un menu con opciones
basicas para creacion de robots y
guardarlos

® Permite crear un nuevo robot, guardarlo o
abrir uno ya existente

| £ RLT.A. - Robot Inventor to Teach Algonthms

Robots B=fsifela)

Guardar al Robot MiPrimerFobot

® A la derecha la opcidon de Busqueda
|m||§||ﬂ

P Buscar blogu

E ‘
- |




Bloques disponibles

to Teach  Algorithms

Bloques Robocode

® Agrupados por A Codificar
funcionalidad Movimiento

Acciones
Tp ol Pt L
@ Ihformacion
(*olores

® Contienen los bloques
basicos que permiten
construir la estrategia de skttt

mi robot JICx10)

Matematica
Nuevas Definiciones
Metodo

Variahle




Area de trabajo o

to Teach  Algorithms

jumior: MiPrimerRobot

—

bodyColon orange -
onScannedRobot fire power
gunColon blue

selGolors radarColor
= rograma
ScanAarcColon black p g

e onHitByBullet back  =st=p= 10
condition true

(=% o
ahead  steps 100

turnGunRight.  degrees 360
——

back  steps 100 -
onHitWall back, =steps 20

while

turnGunRight:  degrees 360




Cédigo generado

to Teach  Algorithms

® Panel disponible que
muestra la estructura de
bloques traducida a _
codigo Java oo oD

back(20};

® La OpClén "Comp”al" y };;rublicvnidnnHitElulletU{

back(10};

EjeCUta r" pone a i‘rublicvnidnnScanneanbutU{
nuestro robot en el "

publicvoid run() {

Ca m po d e ba ta I I a 1Ils.,lr:;tilénll:tnr[]sel[:?{rar1ge,ttlue,m.rhite,].fellml':.r,tblat:k:]-;

ahead(100);
turnGunRight(3607;
back(100);
turnGunRight{360);




Campo de Batalla

to Teach  Algorithms

i}
[ Robocode: Turn 77, Round 1 of 5, 30 TPS, 31 FPS, Used mem: 15 of 494 ME = B [

|
iPrimerR.obot™
M=l

o=
Srane
vafdv

MiPrime

Main battle log

Pause/Debug MextTurn Stop Restart 30
1] 5 1w 15 20 25 30 49 350 63 90 130 1000




Complementos

to Teach  Algorithms

® Minimapa:
Visualizador de
todo el codigo,
permite acceso
directo a un sector
en particular

® Tacho

® Posee ademas una
serie de alertas
(para bloques y
codigo)




Ventajas

® E| alumno se concentra en el problema
y no en el lenguaje en particular

® El alumno siempre tiene la opcion de ver
el codigo java generado

® E| alumno no necesita saber que existe un
compilador, ni un .class, ni que es una JVM

® El alumno puede ver su idea en
funcionamiento inmediatamente

Robot Trventer
to Teach  Algorithms




Desventajas

® Actualmente implementa un subconjunto
de Java

® R.I.T.A. no esta pensado para ensefnar
diseno orientado a objetos

® No traduce desde el cddigo fuente a
bloques
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