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Das Verhaltensmodell 1
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Das Verhaltensmodell 2
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Das Verhaltensmodell 3

ot Dual Dynamics [Jager]
)- _gctivatbu 'm Akt|V|erunngynam|k
yllﬁllllﬂﬂ
)-_). disinhibits O Werr?arLEtwaS
H j machen
> -g;g;;m Zieldynamik
:40) o Was macht man?

Wirken auf Aktoren
. [Jaeger]

MAAT - Multi Agent Authoring Tool, Diplomarbeit von Anna Egorova



[Das Verhaltensmodell 4
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Das Verhaltensmodell 3

Sensordynamik

o Sensoren auf verschiedene Ebenen

o 3 Arten

Berechnete Sensoren

Aggregierte Sensoren

Mit Aktoren verknupfte Sensoren
Kommunikation zwischen Ebenen nur
durch Sensoren und Aktoren!
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MAAT

= Multi Agent Authoring Tool

aber auch: altagyptische Gattin der Ordnung

= Grafischer Programmierrahmen fur
die FU Fighters Verhaltenssteuerung
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[I\/Iotivation

Probleme des Verhaltenssystems:

o Sehr gross (etwa 73 000 lines of code
ohne Kommentare)

o Schwierige, langsame und fehleranfallige
Integration von neuen Elementen
(Sensoren, Aktoren, Verhalten)

o Unubersichtlichkeit

o Verhaltensarchitektur und —konzept
unsichtbar
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[Ziele des Frameworks

Code Management
Grafische Tools
Automatisierung von Standardprozessen

Das System “kennt” die Architektur und
vermeidet Fehler

Zugriff nur auf relevantes Code

Leichte nachtragliche Integration von
Modulen
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Code Management

1// This is the implementation of the class TestMouseltrl
finclude "Stdifx.h"
namespace RobhotCwniVerhalten

TestMouseCrcrl: :TestMouseCtrl (RobotCmwniEbhensl* e, SpielEbenel

chis->¢ = 2
chis—>5 =;

-
.CPP

1l TestMouseCtrl: :~TestMouseltrl ()

12 {

13 end () ;

14}

15 woid TestMouseCtrl::zielfunktion()

1e §

17 g-»a_zielPos.change| this, s->3 mouselielPos.get(]):;
18 e->a homePos.change | this, VecZf{0.L£, O0.f));
13 g->a isTorwart.change( this, false];

Z0 g->a_zielGeschw.change [ this, 0.f);

2l //e—ra maxGeschw.change | this, 1.f):

22 e-za fahrtausrichten.change( this, 1.f):

z
3
4
5 TestVerhalten ("TestlouseCtrl™, wvm)
[
7
8
9

£3 e->a fahrthusrichtenPos.change{ this, s-»>s5 _mouselusrichtenPd

24 e—>a zumbBall.change( this, true);

Z2h g-ra hallausweichen.change [ this, false);
ey

27 vwoid TestMouseCrtrl::init()

z8 4

73}

30 wvoid TestMouseCtrl::endf()

3L 4

3E )

33}

1 #if ‘defined (waat RobotCmniVerhaltenTESTHMOUSECTRL H )
z fidefine maat RobotOmniVerhaltenTEITMOUSECTRL H
. H Rl
4 namespace RobotOwhiVerhaltend

L olass TestMouseCtrl @ public TestVerhalten

&

Tpublic:

s TeztMouseltrl (RobotCmniEbenel® e, S3pielEbenel?* =,
2 wirtual ~TestMouseCtrl():

10

11 RohotCmwniEbensl® e;

1z SpielEbenel® =:

13 L] H

14 // Functions

15 woid zielfunktioni):

15 woid init():

17 woid end() ;

1=

12 }:

Z0 3

zl #fendif
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Code Management
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f4 Thiz iz the implementation of the class TestMouseCtrl
finclude "Stdifx.h"
namespace RobhotCwniVerhalten

TestMouseCrcrl: :TestMouseCtrl (RobotCmwniEbhensl* e, SpielEbenel

TestVerhalten ("TestlouseCtrl™, wvm)

chis->¢ = 2
chis—>5 s:
initi) :

H
TestMouseCtrl: :~TestMouseCtrl ()
1
end(];
H

wvoid TestMousecCtrl::zielfunktioni)
i

17
12
192
z0
zl
ZE
22
24
25

e-»a_zielPos.change( this, s->3 mouselielPos.get(]);
e-»a_homePos.change( this, VecZf(0.£, O0.£));

e—>a_ isTorwart.change (| this, false);
ge-xa_zielGeschw.change [ this, 0.f):

/fe-ra maxGeschw.change [ this, 1.£):

e-»a fahrtausrichten.change( this, 1.L):

e-»a_ fahrtiusrichtenPos.change | this, s->= mouselusrichtenPd

e-ra_zumBall.change( this, truej;
e—xa ballausweichen.change [ this, false);

1 #if ‘defined (waat RobotCmniVerhaltenTESTHMOUSECTRL H )
z fidefine maat RobotOmniVerhaltenTEITMOUSECTRL H
. H Rl
4 namespace RobotOwhiVerhaltend

L olass TestMouseCtrl public TestWerhalten

&

Tpublic:

s TeztMouseltrl (RobotCmniEbenel® e, S3pielEbenel?* =,
2 wirtual ~TestMouseCtrl():

10

11 RohotCmwniEbensl® e;

1z SpielEbenel® =:

1z

14 // Functions

15 woid zielfunktioni):

15 woid init():

17 woid end() ;

1=

12 }:

Z0 3

zl #fendif

ZE
z7
ze

H
void TestMouseCtrl::initi)
i

=
20
21

H
viold TestMouseCtrl::endf()
|

Z
22

¥
}
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Automatisch verwaltetes Code
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Demonstration
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