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Roboter yay! A

m Auf zu einem praktischen Problem - den Robotern
m Mehr Java kann man unterwegs lernen

B Grundsatzlich kann man den Roboter mit irgendeinem Editor
schreiben — genauso wie irgendein anderes Programm

m st die Wahl des Editors also egal?
Subjektiv nicht: Nimm die Umgebung, in der Du am produktivsten bist.

(Beispiele: flir C++ bevorzuge ich vi, flr Java eclipse. Christoph Egger (FSI Inf.) leistet am meisten im
emacs. Fur QT-Oberflachen benutzt Johannes Jordan (Inf5) den QT creator, ansonsten scite)

m Best tool for the job!
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Also - welche Umgebung?

4.

/‘\

Editoren musst ihr euch privat aneignen.
Wir starten mit einem einfachen, fur vieles nutzlichen Editor, scite.

AuBerdem wird ein Editor mit RoboCode mitgeliefert, und wer will kann jederzeit auf eclipse umsteigen.

Ans Werk, und gutes Gelingen!

RoboCode-Oberflache herunterladen (.00 google: robocode download)
Im Home liegt eine Datei robocode-<versionsnummer>.jar

“.jar” steht flr ,Java Archive®™. Fihre es im Terminal aus:
java —-jar robocode-<versionsnummer>.jar
Klick Dich durch die Installation.

Starte die Umgebung mit ,ed robocode™ und , ./robocode.sh"
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Der erste Roboter... A

m Wir haben ein Skript geschrieben, das eine Roboterschablone kopiert
m Starte eine Konsole, und fuhre ~sichries/createRobot.sh aus...

.2 I'-I

ROBOTHAHE . where Package-Name:

- Kleinbuchstaben

- Keine Sonderzeichen
- Keine Umlaute

Robotername:

- GroBer Anfangsbuchstabe
- Keine Sonderzeichen

- Keine Umlaute

[*] el Hard
created robot Jhomesci chi-iesdro e/robots/rock Hard, java - happy editing! Speicherort:
& Hard, java - In dem Home, unter
robocode/robots

- In einem Unterverzeichnis,
das wie das Package heif3t

m ..und 6ffne den Robotercode in scite. - In einer Datei, die wie die
Klasse heif3t

(createRobot kopiert in ~/robocode/robots/<package>/ den Anfangscode; wir kdnnten das manuell machen, aber so ist's bequemer).
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Scite: Programmieren und Ubersetzen i

File Edit Search Wiew Tools Options Language Buffers Help

NaBlX a0 XA AAAR B F

1 ackage rock; \ / = "
K \_§ Ubersetzt den
8
4 import robocode. *; // for most robocode-classes RO bOter (F7)
3 import rohocods.util.*; // for further robocode-classes
5 import java.awt.®*; // for colors
. Die Arena starten:
&l ¥ Look at the line indentations below! A\ ” ”
10 + - When a new code block opens, the subsequent code iz shifted one more tab ”TOOIS > GO (FS)
11 ¥ to the right.
12 +# - When a code block closes, the subsecuent code iz shifted orne tab to the
13 ¥ left,
14 x/
15 -public class Hard extends AdvancedRobot {
16 <t
17 £ ewample for a class varishle: the content of this wariable remains valid COdefenSter
18 £ after a method is finished.
12 boolean nothingTolo; -
20
21 long lastScanTime;
22
23 - public void run() {
24 £f paint the robot in distinct colors
25 zetBodyColor (Color. green) ;
26 setGunColor (Color, yellow) ;
27 setRadarColor (Color . black) ;
28
29 £ we did not see anubody in the beginning
30 lastScanTime = -10;
a1 nothingTolDo = true;
32
33 £ repeat forever (i.e. execute the content of the curly braces while
34 ff the condition in brackets iz true - but "true" iz alwaus true,
35 S Thuz, we repeat forever...)
B - wWhile (true) { ¢
[ P S Ny JPuvs N (VO L Vs VPR Sy | NN TP Ny b SV i N T POVEPI Py I O | St 1 g £

=7
li=1 co=1 INS [LF)
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Programmierfehler finden:

B Syntaktische Fehler zeigt der Compiler auf:

/\}

File Edit

Search Wiew Tools

Options Language Buffers Help

DEEHX a0 XDB RA/XKXR B®

4 &

1 package rock;

2

3

4 import robocode. *; // for most robocode-classes

g import robocode. util.*; // for further robocode-classes

2 import java.awt.*; // for colors

7

3 FEt

£l % Look at the line indentationz below!

10 % - When a new code block opens, the subsequent code iz shifted one more tah
11 ¥ to the right,

12 % - When a code block closes, the subsequent code iz shifted one tab to the
13 *  left,

14 ET)

15 -public class Hard extends AdvancedRobot {

16

17 £ lazz variazhle: the content of thiz varizshle remains wvalid

>make
javac -classpath /usr/lib/jvm/java-6-opsg
Hard.java:13: cannot find symbo| e

Dateiname,
Zeilennummer,
Problembeschreibung:
»Symbol ist unbekannt®

symbol : class booleam

location: class rock.Hard
booleam nothingToDo:
”~

1 error

make: *** [all] or 1

*Exit code: 2

Welches Symbol?
,booleam"

Wo genau in der Zeile?
Dort, wohin ,"~" zeigt

21 long

22

23 - public void run() {

24 £ paint the robot in distinct colors

25 setBodyColor (Color . green) ;

26 setGunColor (Color . yellow) ;

27 setRadarColor (Color . black) ;

28

29 Swe did not see anubody in the beginning

30 lagtScanTine = -10;

31 nothingToDo = true;

32

&g £ repeat forever (i.e, esecute the content of the curly braces while

34 S the condition in brackets iz true - but "true" iz always true,

5] /¢ Thus, we repeat forever,..)

B - while (trus) {

a7 System.out. println ("round nunber = " + getTine () + ", ny health: " + 2

GgetEnerey () ; =

e e =I5 | 5

i=1 co=1INS (LF)




Fehlerfreie Ubersetzung i

m Der Ubersetzer gibt
,0" zurick, wenn kein
Fehler aufgetreten ist

Wichtig: Nur ein

fehlerfrei Ubersetzter

Roboter kann in der

Arena benutzt werden!
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File Edit Search \iew Tools Options Language Buffers Help

UDOEHX a0 XODD AQAKRKR BT (4 &

1 package rock; =] =make =
2 javac -classpath Jusr/libk/jvm/java-
3 *Exit code: @
4 import robocode. *; // for nost robocode-classes
5 import robocode.util.*; // for further robocode-classes
3 import java.auwt.*; // for colors
7
3 Sax
el # Look at the line indentations below!
10 % - lhen a new code block opens, the subsequent code 2
Giz shifted one more tab
11 £ to the right,
12 # - When a code block closes, the subsequent code iz 2
Gzhifted one tab to the
13 + left,
14 %/ —
15 —public class Hard extends AdvancedRobot {
16
17 ff ewample for g class varisble: the content of 2
Gthiz variable rewains walid
18 S after a method is finished.
19 boolean nothingToDo:
20
21 long lastScanTime;
22
23 - public void run() {
24 ff paint the robot in distinct colors
] zetBodyColor (Color . green) |
26 zetGunColor (Color . uellow) ;
Z7 zetRadarColor (Color . black) ;
28
29 S we did not see anubody in the beginning
20 laztScanTine = -10;
21 nothingToDo = true;
32 —
33 - )H’Ifmr:ﬁp:aat ‘FDP?E?:‘H(LE. execute the content of 2 =I1ET | 3

i=1 co=1INS (LF)
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Ca ~] On 0N = G bO =

package rock;
import robocode. *; // for most robocode-classes
import robocode.util.®*; // for further robocode-classes
import java.awt.*; // for colors

public class Hard extends AdvancedRobot {

/f emample for a class varisble: the content of this variasbhle remains walid
ff after a method iz finished,

boolean nothingToDo;

long lastScanTime;

public void run() {
Af paint the robot in distinct colors
setBodyColor (Color. green) |
setGunColor (Color . yellow) ;
setRadarColor (Color . black)

A we did not see angybody in the beginning
lastScanTime = -10;
nothingToDo = true;

£f repeat forever (i,e, ewxecute the content of the curly braces while
ff the condition in brackets is true - but "true" iz always true,
£ Thus, we repeat forever,,.)
Wwhile (trug) {
System.out . println ("round nunber = " + getTime () + ", my health: " + @

it (nothingToDo) {

setTurnRadarRight (360) ;

setTurnRight (20) ;

setAhead (307 ;

waitFor (new TurnCompleteCondition{this)); // executes the command

S above, and remains here until the 20 degrees turn iz finished,
} else {

ff check if we did not see the enemy for a while

it (getTime () - lastScanTime > 10) {

nothingToDo = true;
}

execute () ff keep erecuting the selected commands

}

£f example for an event: The ewxecution of the code jumps here when we see a robot in the radar

public void onScannedRobot (ScannedRobotEvent e) {
setTurnRight (e, getBearing () ) ;
waitFor (new TurnCompleteCondition(this) )
setFire (1,0)
nothingToDo = false;

.

/\}

In dem mitgelieferten Editor
wird der minimal notwendige
Code flr einen Roboter
bereitgestellt.

Wir lesen den Code gleich;
erst wollen wir jedoch testen,
ob alles funktioniert:

- compilieren,

- in die Arena einbinden.




Auf in die Arena!

Open Record
Import XML Record

VIake Screenshot
Exit

15.08.2011
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Robots | BattleField

Select robots for the battle
Available Robots
Packages
CAlD
chriess
riess
sample
sampleex
sampleteam
(No package)

Rules

Robots

chriess.RockHard*
riess.Ownage007*
sample.Corners
ample.Crazy

sample.Interactive
sample.Interactive_v2
sample.MyFirstjuniorRobot
sample.MyFirstRobot
sample.PaintingRobot
sample.RamFire
sample.SittingDuck
sample.SpinBot

sample.Target

sample.Tracker
sample.TrackFire
sample.VelociRobot
sample.Walls

sampleex.Alien
sampleex.AlienComposition
sampleexMasterAndSlave
sampleex.Proxy OfGreyEminence
sampleexSlave
sampleteam.MyFirstDroid
sampleteam.MyFirstLeader
Team: sampleteam.MyFirstTeam

Press Ctrl+R to refresh

Number of Rounds

10

<~ Remove

<~ Remove All

sample.Crazy by Mathew Nelson and Flemming N. Larsen
A sample robot

Moves around in a crazy pattern

file:fhome/riess/robocode/rg

Next

ample/Crazy.class

#ancel

Selected Robots

RockHard*
Crazy

/‘\

m Der neue Roboter sollte
automatisch in der
Auswahl erscheinen.

Built for 1.1.2
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..nach dem Kampf...

m Ein paar Aspekte an dem Prototypen sind... suboptimal gel6st sind.

m Wir haben beobachtet, dass der Prototyp sein Potential nicht voll
nutzt.

Sehen reicht nicht: wir missen die Aktionen im Code analysieren,
dann Verbesserungsmaglichkeiten in der Arena recherchieren,
eine Idee theoretisch ausknobeln,

und implementieren.

®m Und danach?

(Ab in die Arena,

hoffen dass die Arbeit sich gelohnt hat,

irgendwas wird nicht funktionieren

(kann nicht; Dinge funktionieren nie einfach so),
also wieder zum Anfang (beobachten, analysieren...)
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o most robocode-clazses
£ for further robocode-classes
o colors

mport robocode. *;
import robocode.util.
import java.awt.®*:

“import robocode.*"” heif3t ,wir benutzen alles aus dem
package robocode" (,,*" ist ein ,,Wildcard™, also ,alles™)

—-public class Hard extends AdvancedRobot 1 >

£f ewample for a class variable: the content of this variable remains
Af after a method iz finished,

~extends"™ kann man lesen wie ,,ist ein“, oder , hat die
Funktionen von™, in diesem Fall die Funktionen von ,,Robot"
(siehe Dokumentation, ein paar Folien spater)

10 boolean nothingToDo;

11 long JlastocanTd

12

1 public void run() {

14 3int the ro i inct colors

~run” ist die Methode, die von der Arena aufgerufen wird, um
den Roboter zu starten; er lauft, bis das Match zu Ende ist
(siehe Architektur der Arena, ein paar Folien spater)

~While(true)" hei3t ,fir alle Ewigkeit..."

"+ getEneregu ()

setAhead, setTurnRight, setTurnRadarRight liest sich fast wie
ein englischer Text.

Offenbar wird hier unterschieden, ob man den Gegner vor
kurzem gesehen hat oder nicht (nothingToDo). Wenn er nicht
gesehen wurde, sieht sich der Roboter um und fahrt dabei ein
wenig vorwadrts und nach rechts.

15 setBoduColor (Color. green) ;

16 setGunColor (Color . yellow) ;

17 setRadarColor (Color . black) @

18

19 A we did not see angybody in the beginning

20 lastScanTime = -10;

21 nothingToDo = true;

22

23 £f repeat forever (i,e, execute the content of the curly braces wh
24 ff the condition in brackets is true - but "true" iz always true,
25 =Flanmpm iforever‘...)

B - Wwhile (true) {

27 usten. out, println ("round nunber = " 4 getTime () + ", nu health:
28

oo it (nothingTao) { )

a0 setTurnRadarRight (3a0) ;

a1 setTurnRight (20) ; S
32 setAhead (30)

33 waitFor (new TurnCompleteCondition(this)): // exedutes
34 ff ghove, and remains here until the 20 degreesz turh iz f
29 } else {

36 £f check if we did not see the enemy for a while

. it (getTime () - lastScanTime > 10) {

38 nothingToDo = true;

39 }

40 execute () // keep executing the selected commands

41 } —

42 }

43 }

44

45 ample for an event: The execution of the junps here when we
46 public void onScannedRobot (ScannedRobotEvent &) |

setTurnRight (2. getBearing () )
waitFor (new TurnCompleteCondition(this)):
setFire (1.0)

nothingToDo = false;
laztScanTime = getTine ()

~on..." Methoden, die ein ,,...Event" iibergeben bekommen,
werden von der Arena aufgerufen, wenn etwas passiert.
Die Anweisungen in ,run™ werden so lange unterbrochen.

z.B. die Methode onScannedRobot wird aufgerufen, wenn in
unserem Scanner ein anderer Roboter auftaucht. Was der
Scanner sieht, kann man aus ,,ScannedRobotEvent", hier , e"
genannt, auslesen.

Hier drehen wir uns dorthin, wo der Gegner gesehen wurde,
warten bis die Drehung komplett ist, und schieBen.
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Exkurs: Interne Verarbeitung der Anweisungen A

m Ein Roboter wird in einem , Thread"™ gestartet ( “pseudo-separates Program").

m Die Arena lasst jeden Thread abwechselnd ein paar Millisekunden rechnen.
Spielanweisungen, z.B. ,setAhead ()", werden gespeichert, bis jeder Thread gerechnet hat.

B Nach execute () oder waitFor () fUhrt die Arena Roboteranweisungen aus.
z.B. ,setAhead () ": Roboter ein kleines Stlick vorbewegen und speichern, wie viel Wegstrecke noch
verbleibt

m Die Arena prift, ob ein ,Ereignis" eingetreten ist.
Falls ja, wird der Thread/Roboter nicht innerhalb von ,,run®™ fortgesetzt,

sondern in der Ereignis-Methode.
z.B. wenn ein Roboter im Scannerbereich liegt, werden dessen Daten in ScannedRobotEvent
gespeichert. In der nachsten Rechenphase wird onScannedRobotEvent () mit diesen Daten aufgerufen.

m ..und wieder von vorne
(jeder Roboter darf rechnen; entweder erst in einem Ereignis, oder dort, wo er zuletzt unterbrochen

wurde).
Christian Riess, Eva Eibenberger
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Anweisungen erteilen )

B Anweisungen beginnen mit set: setAhead (), setBack (), USW.

m Die Anweisungen werden von der Arena gesammelt. Sobald execute () oder
waitFor () aufgerufen wird (siehe zwei Folien friher!), werden diese
Anweisungen gleichzeitig ausgeflhrt.

B Was wenn zwischenzeitlich zweimal die selbe Anweisung, oder
widersprichliche Anweisungen erteilt wurden?

m Dann gilt nur die letzte!

Beispiel: Wir wollen Rechtskurven fahren, mit setAhead (100) und setTurnRight (20). Ein Scanner-
Ereignis tritt ein, wir haben den Gegner gesehen - und wollen lieber nach vorne links auf ihn zufahren
Mit setAhead (300), setTurnLeft (10). Dann gelten nur diese letzten beiden Kommandos.

Christian Riess, Eva Eibenberger
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Anweisungen erteilen )

B Warum gibt es execute () und waitFor ()~

m Wenn alles ,seinen normalen Gang geht™ benutzen wir execute(). Semantisch
heiBt das ,,mach einfach, was ich gesagt habe".

m Manchmal gibt es jedoch inhaltliche Abhangigkeiten: Z.B. wollen wir erst die
Kanone zum Gegner drehen, und dann schieBen.

B Mit execute () lasst sich solch eine Abhangigkeit nur schwierig
implementieren. Die Losung bietet waitFor () :

B waitFor (new TurnCompleteCondition(this)) funktioniert wie execute (),
setzt aber im Code nicht fort. Wenn also setFire () erst danach kommt,
wissen wir, dass der Roboter richtig orientiert ist.

Christian Riess, Eva Eibenberger
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In der Dokumentation recherchieren A

[ |

O beobachtet

0 analysieren,
m dann Verbesserungsmdglichkeiten in der Arena recherchieren,

B ecine Idee theoretisch ausknobeln,

B und implementieren.

®m Und danach?

(.00 Ab in die Arena,

beten dass die Arbeit sich gelohnt hat,

irgendwas funktioniert nicht

(kann nicht; Dinge funktionieren nie einfach so),
also wieder zum Anfang (beobachten, analysieren...)

Christian Riess, Eva Eibenberger
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RoboCode- und Java-Dokumentation lesen

/\}

B JavaDoc: Referenzdokumentation in HTML

B Im Installationsverzeichnis unter javadoc/index.html

(.00 HTML: am besten
im Browser 6ffnen)

Links unten ist
eine Liste der
verfligbaren
Klassen: am
Anfang ist die
Klasse Robot
wichtig

Christian Riess, Eva Eibe
15.08.2011
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File Edit View History Bookmarks Tools Help

@ & - & @ {2 [9)]flehomeriessirobocode/javadoc/index.html

~|[arTe

BattlefieldSpecification
BattleFinishedEvent
BattleMessageEvent
BattlePausedEvent
BattleResults
BattleResumedEvent
BattleRules
BattleSpecification
BattleStartedEvent
Bullet
BulletHitBulletEvent
BulletHitEvent
BulletMissedEvent
BulletState

Condition
CustomEvent
DeathEvent

HitByBulletEvent

Z ZEIT ONLINE | Nachrichten, ... 3§ (o] Overview (Robocode 1.7.3.0-... 3 | v
=] =)
All Classes [N Package Class Tree Deprecated Index Help
PREV NEXT FRAMES NO FRAMES
Packages
robocode
e e Robocode 1.7.3.0-Beta API
robocode.control
robocode.control.events
robocode.control.snapshot Packages
robocode.robotinterfaces ~| [robocode Robot API used for writing robots for Robocode.
:Zggzxz-[ﬁﬁ clinterfaces.pesr robocode.annotation Contains annotations that can be used with Robocode.
El The Robocode Control API is used for controlling the Robocode application from another
=| |robocode.control C e
= external application.
dvancedRobot robocode.control.events Battle events that occurs qurlng a game, and which are used for the
BattleAdaptor - robocode.control.IBattleListener class.
BattleCompleteatvent
BattleCompletedEvent robocode.control.snapshot Snapshots of the battle turns, robots, bullets, scores etc.
BattleEndedEvent - - -
BattleErrorEvent e hevode. mbotlatotasas Robot Interfaces used for creating new robot types, e.g. with other programming
BattleEvent i languages.

robocode.robotinterfaces.peer|Robot peers available for implementing new robot types based on the Robot Interfaces.

robocode.util Utility classes that can be used when writing robots.

[N Package Class Tree Deprecated Index Help

PREV NEXT FRAMES NO FRAMES

Copyright © 2011 Robocode. All Rights Reserved.

Done
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RoboCode- und Java-Dokumentation lesen A

File Edit View History Bookmarks Tools Help

%\ v @ @ {u\ |@] file:fjfhomeyriess/robocodefjavadocfindex.html ;I |Qv @
All Classes Overview Package [JEf¥dTree Deprecated Index Help
PREV CLASS NEXT CLASS ERAMES NO FRAMES
Packages SUMMARY: NESTED | FIELD | CONSTR | METHOD DETAIL: FIELD | CONSTR | METHOD
robocode
roboc ode. annotation robocode
robocode.control Class RObOt

robocode.control. events
roboc ode.control. snapshot

robocode. robotinterfaces J—q_l_af_a-la" -Object
roboc ode. robotinterfaces. peer robocode. RobotBase

L robocode._Robot

robocoogrtl L robocode. Robot
All Implemented Interfaces:
Runnable, |BasicEvents, [BasicEvents2, [BasicEvents3, [BasicRobot, [InteractiveEvents, [InteractiveRobot, [PaintEvents, [PaintRobot
= Direct Known Subclasses:

MouseMovedEvent = AdvancedRobot i

MousePressedEvent s — R ——— Al Ig e m el n

MouseReleasedEvent " H

MouseWheelMovedEvent pub'li; class Rol n UtZl |Che

pl i extencs : x 5 : .

r;ﬁfgj:\tletecondmon impl s IInteractiveRobot, IPaintRobot, IBasicEvents3, IInteractiveEvents, IPaintEvents I nfo rm atl O n e n

RadarTurnCompleteCondition feie v 3 5 S 3

RandomEsoto he basic robot class that you will extend to create your own robots. StEhe n a m

RateControlRobot Please note the following standards will be used:

Robocode heading - absolute angle in degrees with O facing up the screen, positive clockwise. 0 <= heading < 360. Anfa ng de r

2"2“295; get i bearing - relative angle to some object from your robot's heading, positive clockwise. -180 < bearing <= 180 .
Klasse W All coordinates are expressed as (x,y). SEIte

All coordinates are positive.

The origin (0,0) is at the bottom left of the screen.
Positive x is right.

ositive y is up.

AdvancedRobot
auswahlen; oder | fooreus

RobotSpecification

fUr elementarere | Robasue

Math

RobotStatus elson (original), Flemming N. Larsen (contributor), Matthew Reeder (c tor), Stefan Westen (contributor), Pavel
RoundEndedEvent Savara (con
Befe h | e ROb o t RoundEndedEvent See Also:
RoundStartedEvent robocode.sourceforge.net, Building your first robot, JuniorRobot, AdvancedRobot, TeanRobot, Droid
Rules
SafeStatic
ScannedRobotEvent Field Summary

SkippedTurnEvent
StatusEvent
TeamRobot Fields inherited from class robocode._RobotBase
TumCompleteCondition = =
TumEndedEvent s
TurnStartedEvent
Utils
iRt Constructor Summary
AdvancedRadiansRobot Robot ()
AdvancedRobot Constructs a new robot.
Robot =
RobotBase LT B

ﬁle:///home/riess/roboc0de/javadoc/roboc;de/mbot.html | Z

Christian Riess, Eva Eibenberger
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RoboCode- und Java-Dokumentation lesen A

File Edit View History Bookmarks Tools Help
A o
¢H-20 R

(@) | file:fj/home/riess/robocodefjavadoc/index.html ;J |[§|v Google Y

= TS TUIIIS LIS ITSTYTIC UL LT TUDUT IMCaS UL oW T PIATTS:

All Classes IInteractiveEvents | getInteractiveEventListener()
This method is called by the game to notify this robot about interactive events, i.e. keyboard and mouse
Packages events.}
robocode ) String | getName () _]
robocode.annotation Returns the robot's name.
robocode.control Y [——ry
Danach f0|gt eine robocodsicontrol.vents Returns the number of rounds in the current battle.
robocode. control.snapshot o T
i bocode.robotinterf int | ge ers ‘
IC_jI'Ste _der MethOden, Wﬁeer Returns how many opponents that are left in the current round.
| IN R robocode. util TPaintEvents | getPaintEventListener (). ‘ , o
ee ObOt This method is called by the game to notify this robot about painting events.}
anbietet, zusammen = o gethadarteading) o
t . . . | . 54| Returns the direction that the robot's radar is facing, in degrees.
[FoTTeE et e r —
mit €l ne-r cinzel Igen M’LEV.G”‘ :I et etROhoEl“Rl;"il;a'r)rllee(t)hod is called by the game to invoke the run() method of your robot, where the program of your robot
BeSChrerung. MouseExitedEvent is implemented.}
MouseMovedEvent o
M P\ edEvent int | getRoundNum
B mmt Returns the current round number (0O to gethumRounds () - 1) of the battle.
Z.D.. MouseWheelMovedEvent long| getTime() _
MoveCompleteCondition Returns the game time of the current round, where the time is equal to the current turn in the round.
” double ge tX ( ) PaintEvent double | getVelocity ()
h RadarTurnCompleteCondition Returns the velocity of the robot measured in pixels/turn.
Returns the X RandomFactory pveR PRI
pOSition Of the I‘ObOt W =TS the width of the robot measured in pixels. —
. obocode pm——
e B L™= double|getx()
L getX
(0 0) is at the SZEEZZSZE&S‘S diS s < Returns the X position of the robot. (0,0) is at the bottom left of the battlefield.
I HobocoderileQutputstream
RobocodeFileWriter wgﬂ_ﬁ) — ‘
bottom |eft Of the FoBacoflol Blsner: Fe——RolUInS the Y position of the robot. (0,0) is at the bottom leff .
I f I A\Y Robot! void| onBattleEnded (BattleEndedEvent event)
batt erie d . ‘BobotDeathEvent This method is called after the end of the battle, even when the battle is aborted.
RobotResults void| onBulletHit (BulletHitEvent event)
RobotSpecification This method is called when one of your bullets hits another robot.
H H RobotState i :
D| M h h | e B void onBuIletHltBullet(BulletHltBLtlletEvent event) )
€ et Ode € Bt RobotStatus This method is called when one of your bullets hits another bullet.
getX (), und wenn e void| onBulletMissed (BuLletiissedEvent event)
. f f RS e e This method is called when one of your bullets misses, i.e. hits a wall.
man Sle au ru t, Mi void| onDeath(DeathEvent event)
: This method is called if your robot dies.
SafeStatic
be ko m mt m a n d e n ScannedRobotEvent void| onHitByBullet (HitByBulletEvent event) .
X-Wert aIS double. SkippedTurnEvent This method is called when your robot is hit by a bullet.
StatusEvent void| onHitRobot (HitRobotEvent event)
TeamRobot N This method is called when your robot collides with another robot.
TurnCompleteCondition void| onHitWall (HitWallEvent event)
TurnEndedEvent | This method is called when your robot collides with a wall. =l
TurnStartedEvent 1| | |

file:fjfhomejriess/robocode/javadoc/robocode/Robot.html
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RoboCode- und Java-Dokumentation lesen A

File Edit View History Bookmarks Tools Help
x;J :uz;‘;\ v @ @ ‘;} |@] file:fjfhomeyriess/robocodefjavadocfindex.html ;I |Qv Google @
[<]] public double getBattleFieldHeight () -
All Classes ¢ . : .
Returns the height of the current battlefield measured in pixels.
Packages
robocode Returns: ‘ o
R robocode.annotation eight of the ¢ attlefield measured in pixels.
Welte ru nte n a Uf d e r robocode.control
- - . robocode. control.events
Selte Si nd d e robocode. control.snapshot f getHeading
H robocode.robotinterfaces
el nzel nen Meth Oden robocode.robotinterfaces.peer public double getHeading()
nOCh gena uer phee bt Returns the direction that the robot's body isfacing, in degrees. The value returned will be between 0 and 360 (is excluded). _]
beSCh rieben . \I;Ivz;tset that the heading in Robocode is like a cgnpass, where 0 means North, 90 means East, 180 means South, and 270 means
MouseEvent Returns:
H MouseExitedEvent e ; ; s
Interessant si nd mt < xe direction that the robot's body igfacing, in degrees.
e ee Also:
H A\ MousePressedEvent x <
auch d|e "See AlSO AU e \getGunHeadlnq(). getRadarHeading ()
H = . H MouseWheelMovedEvent — —
Elntrage . Z. B . 1N der ME\L/AeComgleeteC‘;ndilﬁw tHeight
Methode PaintEvent ge elgh
RadarTurnCompleteCondition .
. R F public double getHeight ()
getHeadlng ( ) andomFactory
Method ird f —FR%aLeCoztrolRobot Returns the height of the robot measured in pixels.
obocode
e O e wi r a u RobocodeEngine Returns:
getGunHeadl ng ( ) RobocodeFileOutputStream the height of the robot measured in pixels.
RobocodeFileWriter See Also:
un d RobocodeListener getWidth()
Robot:
getRadarHeading () HobolDeathEvent
. RobotResults etWidth
verwilesen. RobotSpecification 2
RobotState public double getWidth()
RobotStatus i ; ;
RoundEndedEvent Returns the width of the robot measured in pixels.
RoundEndedEvent
RoundStartedEvent Returns: o
Rules the width of the robot measured in pixels.
SafeStatic See Also:
ScannedRobotEvent getHeight ()
SkippedTurnEvent
StatusEvent
TeamRobot getName
TurnCompleteCondition w
TurnEndedEvent public String getName() =]
TurnStartedEvent R4} K| |
file:fjfhomejriess/robocode/javadoc/robocode/Robot.html | 7
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Andere Roboter angucken!

B Zum Anfang kann man auch schauen, was andere Roboter

machen:

= Im Installationsverzeichnis unter robots/sample stobern
= Im RoboCode-Wiki im Internet

B Beachte: Wir schreiben einen AdvancedRobot

(-> im Code steht Hard extends AdvancedRobot).

Einige Beispielroboter sind jedoch nur Robots und benutzen
leicht unterschiedliche Befehle.

(-> z.B. Walls extends Robot)

Christian Riess, Eva Eibenberger
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In der Dokumentation recherchieren

[ |

O beobachtet

[ |

[

B ecine Idee theoretisch ausknobeln,
B und implementieren.

®m Und danach?

(.00 Ab in die Arena,

beten dass die Arbeit sich gelohnt hat,

irgendwas funktioniert nicht

(kann nicht; Dinge funktionieren nie einfach so),
also wieder zum Anfang (beobachten, analysieren...)

Christian Riess, Eva Eibenberger
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Zeichnungen helfen

W

* gnHitWall: What to do when you hit a wall

Ly

pub]ic void onHitWall(HitWallEvent e) {

¥

// Replace the next 1ine with any behavior you would Tike

hack(20);

1. Termin - Teil II: Den Roboter schreiben

=
a

o
3

B Beispiel: Angenommen, wir bauen eine Kollisionsbehandlung
fir Wande ein:
Wenn der Roboter eine Wand trifft, fahrt er ein Stick zurtck

B Sehr oft hat man wahrend dem Programmieren nur einen Teil
der moglichen Falle im Kopf

[.00 und wenn er die Wand im Ruckwartsgang rammt?]

Au Backe, nicht auszudenken.
Christian Riess, Eva Eibenberger
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Zeichnungen helfen

Auf dem Papier
findet man eine
Losung oft
einfacher als am
Rechner.

AuBerdem fuhlt

man sich dabei ein

bisschen wie
Daniel Dusentrieb.

Christian Riess, Eva E
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In der Dokumentation recherchieren

beobachtet

ausknobeln,

und implementieren.

®m Und danach?

(.00 Ab in die Arena,

beten dass die Arbeit sich gelohnt hat,

irgendwas funktioniert nicht

(kann nicht; Dinge funktionieren nie einfach so),
also wieder zum Anfang (beobachten, analysieren...)

Christian Riess, Eva Eibenberger
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Implementieren: Beispiel in run() A

23 £f repeat forever {i,e, execute the content of the curly braces while
24 S the condition in brackets iz true - but "true" iz alwaus true,
25 £ Thus, we repeat forever,,,)
1 1 1 1 1 26 - while (true) {
] Hler Slnd belsplelswelse 7 Suztem. out. println ("round nueber = " + getTime () + ", my health: " + getEnergy () ).
H H w - 78
zwei ,Strategien® in der B it (rothingTeoo) |
a0 setTurnRadarRight (360) ;

Fallunterscheidung: setTurrRight (20) ;

setAhead (30) ;

waitFor (new TurnCompleteCondition(this)): f/ executes the commands
£f gbove, and remainz here until the 20 degrees turn is finished,

} else {

ff check if we did not see the enemy for a while

1. Wenn ,nothingToDo":

neu orientieren mit i e herie = oy e > B 1
der Radardrehung 2 ) |
execute () /S keep executing the selected commands
2. Ansonsten (d.h. " .

wenn man den
Gegner gesehen hat) nur Uberprifen wie lange das her ist. Zu lange?
Dann nothingToDo auf true setzen.

An dieser Stelle kobnnte man einbauen, dass man auf den Gegner zufahrt
— schlieBlich hat man ihn ja kdrzlich gesehen!

Christian Riess, Eva Eibenberger
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Implementieren: Beispiel Ereignis

m Zur Ereignisbehandlung muss man sich oft den aktuellen Zustand merken:

public class Hard extends AdvancedRobot {
int fahreVorwaerts;

// im Ereignis muessen wir den Zustand kennen,

in dem wir
// unterbrochen wurden

public void run() {
while (true) {

if (getDistanceRemaining() < 1) {
if (fahreVorwaerts == 1) {
setBack (100) ;
} else {
setAhead (100) ;
}

fahreVorwaerts = Math.abs (fahreVorwaerts-1);

// Zustand umdrehen: 1->0, 0->1
}

execute () ;
}
}

public void onHitWall (HitWallEvent e) {
if (fahreVorwaerts == 1)

{ // wenn wir hier hineinspringen, haben wir jetzt die
// Information,

was wir zuletzt gemacht haben.
setBack (150) ;
} else {
setAhead (150) ;
}

execute () ;
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Roboter in das EST einstellen A

m Roboter = ,,Ubungsabgabe"
m Die ,Ubung" ist das ganze Semester offen

B FUr EST-Uploads mussen alle Einreichungen den selben Namen
haben; daher: Roboter in ein .zip-File verpacken:

sichries@fauiOO0j> zip my robot.zip robocode/robots/chriess/RockHard.java

B Jeder Roboter im EST muss einen eindeutigen Namen haben!

m M.a.W.: Wer ihr zu zweit oder dritt arbeitet, und jeder seine
Variante hochladen will, muss der Roboter individuell benannt
sein, z.B. RockHard2 oder RockHardest.

B Wenn man seinen eigenen Roboter im EST erneut einreicht,
kann man den Namen beibehalten

Christian Riess, Eva Eibenberger
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Turniere spielen

m Ab Montag werden die Roboter jede Nacht aus dem EST
heruntergeladen und compiliert.

B Dann wird ein Turnier gespielt.

B Die Turnierergebnisse werden tagesaktuell unter
http://wwwb5.cs.fau.de/fileadmin/lectures/SS11/robocode

veroffentlicht (zugreifbar aus dem Uninetz)
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15.08.2011 1. Termin - Teil II: Den Roboter schreiben

/\}


http://www5.cs.fau.de/fileadmin/lectures/SS11/robocode

Page 29

Good to go! A

m Viel Erfolg, und viel Spaf!

swijeay dg UoA plig
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