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Å Aufbau und Funktionsweise

Å Modellierung des Spielfeldes

Å Spielzugwahl und Ausf¿hrung

Å Anpassung des Spiels an den Gegner

Å Weitere Entwicklung
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Aufbau und Funktionsweise (1)
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Basis: 

Å Normaler Tischkicker

Modiýkationen:

Å Kamera

Å Hardware zur Bewegung  

 der Spielerstangen

Steuerung:

Å Gewºhnlicher PC
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Sensoren zur Erkennung des Balles:

Å Farbkamera von oben (Prototyp) bzw.

 s/w Infrarotkamera von unten

Å Ansteuern der Motoren ¿ber serielle Schnittstelle

Å Modellierung der 
 Spielþ ªche

Å Entscheidung ¿ber 
 den nªchsten 
 Spielzug

Å Beobachtung und 
 Einschªtzung des 
 Gegners
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Modellierung der Spielþªche (1)
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Å Kamerabild muss entzerrt, gedreht und zentriert  

 werden

z.B. - Mittelkreis des Spielfelds in die Bildmitte

  - Zoomen, bis Mittelkreis die richtige GrºÇe hat

  - Bild drehen bis Seitenlinien horizontal sind



Modellierung der Spielþªche (2)
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Å Daten werden alle in Spielfeldmodell ¿bertragen

Å Werte wie Position, Richtung und Geschwindigkeit  

 des Balles

Å Grundlage f¿r alle weiteren Entscheidungen

Ą
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Auswahl des richtigen Spielzuges
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Å Simulation der mºglichen Spielz¿ge

 Ą KickBall, BlockBall, ClearBall, StopBall

Å Wahl des Spielzuges mit dem grºÇten Nutzen

Å Alle Stangen hinter dem Ball: BlockBall

Å Alle Stangen vor dem Ball: ClearBall

KiRo nicht im Ballbesitz: statische Abwehrstrategie 

ohne Vorausplanung 


