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1 Bilgisayar Oyunlari

Kontrol Teorisi, Makine Ogrenmesi ve Yapay Zeka...

Zorlayici bir sinamaltest ortami

—  Neden? Motivation

COUNTER K STRIKE
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1 Bilgisayar Oyunlari

*  Flappy Bird (Matlab)
*  Lunar Lander (Matlab)
« TORCS Benzetim Ortami (Matlab & C++)

FUEL: 466 x-velocity: 0 y-velocity: 0.92 SCORE: 0

Motivation

oon Lander
ress Any key to Start

T. Kumbasar@EEMKON-2017



i Flappy Bird

Oyuncu olarak ne yapiyoruz / algiliyoruz

 Engellerden (borulardan) kacinirken kusun yerden

yuksekligini kontrol edilmeli
* Oyuncu ekrana dokundugunda, kus kanatlarini

cirpar (0-1). :
*  Yukari dogru yay egrisi karakteristiginde bir hareket

-
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8  Oyunun Dinamik Modeli

A A

»  x- ekseninde sabit hiz (saniyedeki ¢cergeve sayisi kadar) .

Sistemin dinamik modeli: o

Ps P !

pacayaEradiauaEnnunnennnnnnaEs [l i * ; "

H2:5; u=1 b

Pt u=20 -

—  Giris isareti: u “ RO
— Bozucu: g ¢ o

— Belirsizlikler: Borularin yapisi P.qg
FEFTTTFTFEFTTETTS
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9 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

T | e Uitz
= T

Game Reference T2-FLC
Environment Generator

Sahin, A., Atici E., Kumbasar, T., “Type-2 Fuzzified Flappy Bird Control System” ,
2016 IEEE World Congress on Computational Intelligence-WCCI 2016,
Vancouver, Canada
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Lunar Lander

Oyunun Mantigi:

« Uzay gemisini x-y koordinat duzleminde
kontrol etmek

*  Oyuncu:
— Uzay gemisin agisal konumu degistirebilir

—  Motorun itme kuvvetini degistirebilir
Oyunun Amaci

* Ayin yuzeyindeki tanimh inis noktasina
yumusak bir sekilde inmek.

— Son hiz kosulu

— Son agl kosullu

T. Kumbasar@EEMKON-2017
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Oyunun Dinamik Modeli

Klasik hareket denklemlerine dayanarak
a, (k) = —sin(8(k)) T (k)d,
ay (k) = cos(6(k)) T(k)d,
Uzay Gemisinin Hiz (v) ifadeleri

ve(k + 1) = vy (k) + ax(k)d,
vy (k+ 1) = v, (k) + a,(k)d, — gd, "

Uzay Gemisinin Konum (x,, y,) bilgisi
xs(k +1) = xs(k) + vx(k)dt
ys(k +1) = ys(k) + vy(k)dt

— Girig isareti: 6(k), T (k)
— Bozucu: g

— Belirsizlikler: Ayin yiizeyi, inis noktasinin yeri

T. Kumbasar@EEMKON-2017
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1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

The Type-2 Fuzzy Moon Landing Control System

¥, Ay T e |2
v, »| Rt
Yd Y B
S
X Uy

Xq - Ax
a9 2
Game » 3 7

1
~ 0 Ky >
Environment : F Spaceship
Error Signal T2-FLC Dynaics

Generator

YY VY
y

A. Sahin, T. Kumbasar, 2017. Landing on the Moon with Type-2 Fuzzy Logic, IEEE International
Conference on Fuzzy Systems — FUZZ 2017, Naples, Italy
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i TORCS Simulatoru

Oyuncu olarak ne yapiyoruz / algiliyoruz

isim Aralik
Gaz 0 ve 1 arasil
Fren O ve 1 arasi
Direksiyon acgisi -1 ve 1 arasi
Vites -1 ve 7 arasi
isim isim Birim
Hiz Arabanin hizi [m/s]
Vites Arabanin anlik vitesi -
Pozisyon Arabanin orta ¢izgiye
" [m]
Hatas! uzaklig
Motor Rpm Motorun rpm degeri [rpm]

Oyunun amaci

« Aracin higbir zarar almadan ve pistin disina c¢ikmadan

tamamlamasi

T. Kumbasar@EEMKON-2017
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8 TORCS Simulatoru

Oyunda her pistin ve arabanin kendine 6zel karakteristikleri bulunmaktadir.

‘Motorway’ ‘Ruudskogen’
TORCS oyun ortami ve Matlab/Simulink sUrtcusu arasinda baglanti saglanmis olup oyun ortamindan
veri toplanmistir.
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1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

' 4

BKAM
Kontrolor ) :
' v Vite s Vite s
Kontrolér —® Kontrolér ——— Motor Rpm
! % % |Hesaplanan Direksivon
Sonraki Yarigap Pozisyon
e = Pozisyon Hatas!
= . .. ¥ Kontrolor
) —P| Y AgI Hatas!
Hesaplanan Hiz - ATAR T
Yol —®| Kontrolér Fren Hiz

BHAM Arag

E. Armagan, T. Kumbasar, 2017. A Fuzzy Logic Based Autonomous Vehicle Control System Design in the TORCS
Environment, International Conference on Electrical and Electronics Engineering— ELECO 2017, Bursa, Turkey.
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Akilll Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

BKAM
' v Vite s
Kontrolér —®| Kontrolér —— Motor Rpm
. i 4% vy |Hesaplanan Direksivon
Sonraki Yargap Pozisyon :
- Pozisyon Hatasi
+ . .. [ Kontrolér ’
v " pr — ‘::{' :‘ﬂ., Agl Hatasi
esaplanan Hiz _ AR .
Yol e — Kontrolor —
Hiz
BHAM e
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1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

File Tools View Simulation Help

Q- (4QPE | 3-|Q-H-|Fd-

FPS: 24R.0

Gear - Rpm b
T T T T T T T
] 1 1 1 1 1 1
0 1 2 3 4 5 6 7 10
Running T=0.000
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Akilll Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

' 4

BKAM
Kontrolor : :
' v Vite s Vite s
FAAA Kontrolér Kontrolér————— Motor Rpm
Sonraki Yangap Hesaplanan Direksivon
B Pozisyon Hatas!
+
Ag¢l Hatasi
Hesaplanan Hiz
Yol %
Hiz
T. Kumbasar@EEMKON-2017 < >




1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

File Tools View Simulation Help k]

Q- |SQP@ 2-QA-A-|Fd-

FPS: 2495

Speed &
T

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Running Offset=0 T=0.000
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1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

'

Kontrolor

Vite s
Simdiki Yarigap
Motor Rpm
) i 4% Wy |Hesaplana
Sonraki Yarigap Pozis
yon }
= Pozisyon Hatasi
+ ... [—® Kontrolér
— AgI Hatasi
Hesaplanan Hiz - LA =
s — Kontrolor
Fren Hiz
BHAM Arag
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1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

T. Kumbasar@EEMKON-2017

PS: 2596

Eile Tools View Simulation Help

MG - 60P@|-|Q-6-|

Lateral Error Heading Error
1F
0.15
0.5 1 oil
or 1 0057
0.5 - 0r
at 1 -0.05F
-0.1 F
1.5 . I I I
0 4 6 10 4 6 8 10
Running oOffset=0 T=0.000




1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

'

Kontrolor

' v Vite s
Kontrolér —®»| Kontrolor Motor Rpm

= T T ey Pozisyon Hatas!
— AgI Hatas!
Yol HESRElaRRE . C0 el Kontrolér H
BHAM Arag )
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1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

T. Kumbasar@EEMKON-2017

Eile Tools View Simulation Help
@-|4OP®|&-|a-@-
Current - Next Radius

F -

3t ! ! = CurrentRadius
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Lateral Error J

- Target Position
= | ateral Error
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1 Akilli Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

' 4

BKAM
Kontrolor ) :
' v Vite s Vite s
Kontrolér —® Kontrolér ——— Motor Rpm
! % % |Hesaplanan Direksivon
Sonraki Yarigap Pozisyon
e = Pozisyon Hatas!
= . .. ¥ Kontrolor
) —P| Y AgI Hatas!
Hesaplanan Hiz - ATAR T
Yol —®| Kontrolér Fren Hiz

BHAM Arag

E. Armagan, T. Kumbasar, 2017. A Fuzzy Logic Based Autonomous Vehicle Control System Design in the TORCS
Environment, International Conference on Electrical and Electronics Engineering— ELECO 2017, Bursa, Turkey.
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i Akl Kontrol Sisteminin Genel Yapisi

Eile Tools View Simulation Help E

T T <= = .- g e ) CREYOROIESRECR R 37
: . ' Speed Lateral Error =

0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
Running T=0.000
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1 Bilgisayar Oyunlari

Harika test ortamlari

— Gercekgi
— Zorlayici

— Egdlenceli

T. Kumbasar@EEMKON-2017
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