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 เรดารเ์ป็นสิ่ งที่จ  าเป็นมาก เพราะมนัเป็นแหลง่รบัขอ้มลูศตัรูและสนามท ัง้หมด

 ในหุ่นยนตท์ี่มกีารประมวลผลมากๆ จดุที่ดทีี่ สุดในการวางโคด้คอืค าส ัง่แรกๆใน

เมดธอ็ดรนั ซึ่ งจะม ัน่ใจไดว้า่ มนัจะถูกประมวลทกุครัง้ ไมถ่กูขา้มไปเนื่ องจาก

หมดเวลา



 เรดารแ์บบหมนุไปเรื่ อยๆ
public void run() {

// หมนุเรดารไ์ปทางขวามากที่ สุดเท่าที่จะมากได ้
turnRadarRightRadians(Double.POSITIVE_INFINITY);

} 

 เรดารล์อ็ก(แบบงา่ย)
public void run() {

// หมนุเรดารไ์ปทางขวามากที่ สุดเท่าที่จะมากได ้
turnRadarRightRadians(Double.POSITIVE_INFINITY);

}

public void onScannedRobot(ScannedRobotEvent e) {
// เมื่อเจอหุ่นยนต ์ใหป้รบัเรดารจ์ากที่หมนุขวาตลอดเวลาใหห้มนุองศากลบัไปทางซา้ยเท่ากบัองศาที่ เหลอืเมื่อเจอศตัรู
setTurnRadarLeftRadians(getRadarTurnRemainingRadians());

} 



import robocode.util.Utils;

//…
public void run() {

// ...
turnRadarRightRadians(Double.POSITIVE_INFINITY);
do {

// คน้หาเป้าหมายใหม่
        scan();

} while (true);
}
public void onScannedRobot(ScannedRobotEvent e) {

//เซต็ตวัแปร "องศาที่ เรดารจ์ะตอ้งหมนุเพิ่ม" ใหเ้ท่ากบั
    double radarTurn =

// องศาที่ตวัหุ่นยนตข์องเราหนัอยู่เมื่อเทยีบกบัสนามรบ + องศาที่จดุคน้พบศตัรูเทยีบกบัองศาที่ตวัหุ่นยนตเ์ราหนัอยู่
        getHeadingRadians() + e.getBearingRadians()

// ลบดว้ยองศาที่ เรดารก์ าลงัหนัไปอยู่
        - getRadarHeadingRadians();

//หมนุเรดารไ์ปทางขวาตามค่าของตวัแปร "องศาที่ เรดารจ์ะตอ้งหมนุเพิ่ม"
    setTurnRadarRightRadians(Utils.normalRelativeAngle(radarTurn));

// ...
}



import robocode.util.Utils;

public void run() {
// …
while(true) {

turnRadarRightRadians(Double.POSITIVE_INFINITY);
}

}

public void onScannedRobot(ScannedRobotEvent e) {
// เหมอืนกนักบัลอ็กเป้าแบบแคบ

    double absoluteBearing = getHeadingRadians() + e.getBearingRadians();
// Utils.normalRelativeAngle จะลบค่ามมุที่ เกนิกว่า 360 องศา ใหม้ค่ีามมุเดยีวกนัที่นอ้ยกว่า 360 องศา 

เช่น Utils.normalRelativeAngle(400) = 40 เป็นตน้ จะไดไ้ม่เสยีเวลาหมนุรอบตวัเองที่ ไรค่้าไปหน่ึงรอบ
    double radarTurn = Utils.normalRelativeAngle(absoluteBearing - getRadarHeadingRadians());

// ความกวา้งของหุ่นยนตบ์วกดว้ยสองเท่าของมมุเรดารท์ี่สามารถหมนุไดใ้น 1 ตาเดนิ ซึ่งมค่ีาเท่ากบั36 pixels แต่ไม่เกินองศามากที่ สุดที่หมนุได ้(45 
องศา = PI/4.0 , 1 PI = 180 องศา = 3.14 เรเดยีน)
    double arcToScan = Math.min(Math.atan(36.0 / e.getDistance()), Math.PI/4.0);

// เราตอ้งการสง่ใหเ้รดารส์แกนหาไปทางที่หุน่ยนตศ์ตัรูเพิ่งพุ่งหนีไป
    radarTurn += (radarTurn < 0) ? -arcToScan : arcToScan;

setTurnRadarRightRadians(radarTurn);
// ...

}





 การเคลื่อนที่ เป็นเสน้ตรง

 การเคลื่อนที่ เป็นวงกลม

 การเคลื่อนที่ เป็นซกิแซก

 การเคลื่อนที่ เป็นม ัว่ซ ัว่

 การเคลื่อนที่ข ัน้สูง

 การเคลื่อนที่แบบโตต้า้นแรงโนม้ถว่ง

 การเคลื่อนที่แบบโตเ้คลื่อน



 การเคลื่อนที่แบบต่อตา้นแรงโนม้ถ่วงเป็นการเคลื่อนที่ ใหหุ้่นยนตข์องตวัเองตตีวัออกห่าง

จากกลุม่ของศตัรูที่หนาแน่นใหม้ากที่ สุด

 แต่เน่ืองจากการแขง่ขนัแบบ 1-vs-1 ที่จะจดัใน Robocode Contest นัน้
ไมม่กีลุม่ของศตัรู(มศีตัรูแค่ตวัเดยีว) การเคลื่อนที่แบบน้ีจงึไมเ่ป็นผลเท่าไรนกั



 การเคลื่อนที่แบบโตเ้คลื่อนเป็นการเคลื่อนที่แบบตัง้ฉากกบัความเร่งของกระสุนแลว้

พยายามหลบดว้ยเคลื่อนที่ ไปทางซา้ยขวา

 พยายามเก็บขอ้มลูทกุๆลูกกระสุนที่ยงิมาจากหุ่นยนต ์โดยเก็บไวใ้นอารเ์รยเ์ก็บไว ้

 ในทกุๆตาของหุ่นยนต ์เราจะเคลื่อนที่ เพื่อหลบกระสุนไปทางที่ปลอดภยัที่ สุด โดย

ค านึงถงึอนาคตของกระสุนที่ยงัไมม่าดว้ย เลอืกดา้นที่ปลอดภยัที่ สุด ไปทางซา้ยหรอืขวา

 ทปิของการเคลื่อนที่แบบโตเ้คลื่อน

▪ พยายามห่างจากหุ่นยนตศ์ตัรูใหม้ากที่สุด

▪ พยายามสงัเกตเลอืดของศตัรู เพราะสามารถบอกถงึประสทิธภิาพการหลบของเรา ถา้ศตัรูยงิเราโดนเยอะ เลอืด

ศตัรูจะเพิ่ม แต่ถา้เลอืดของศตัรูลดลง แสดงวา่ศตัรูยงิพลาดเยอะ


