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摘要：安徽工业大学 YuShan 仿真 2D球队 2009 年成立，从 2009 年起连续参加了 3次 RoboCup

中国公开赛。本文主要介绍 YuShan2012 的一些研究成果和目前在研的方向。我们将这些研

究方法和技术在 YuShan2012 中加以实现，球队的整体实力有较大的提升。

1.简介

YuShan 仿真 2D 机器人足球队成立于 2009 年，隶属于安徽工业大学计算机学院人工智

能研究室,同年参加 RoboCup 中国公开赛和安徽省第一届机器人大赛。在中国科技大学和合

肥工业大学大力帮助下，YuShan 队从中吸取了大量有益的经验。2010 年，YuShan 队在中国

公开赛中获得第 6 名，安徽省第二届机器人大赛中获得第 5 名。2011 年，YuShan 远程参加

伊朗公开赛并获得第 12 名，中国公开赛获得第 6 名，安徽省第三届机器人大赛亚军。2012

年，YuShan 队成功入围第 16 届 RoboCup 世界杯决赛圈并取得第 7 名，安徽省第四届机器人

大赛冠军。

我们球队一直在努力前进，并积极参加各种比赛，希望在与同行切磋学习过程中，发现

自己的不足，以提高球队的整体性能。YuShan2012 基于 Agent2d 底层代码，所采用的版本

号是 3.1.0，下载地址见文献[1]。YuShan2012 整体框架同 YuShan2011 类似，如图 1所示。

我们主要通过数据挖掘思想和多智能体协同理论等方法研究仿真 2D 的若干问题，下面分别

阐述了 YuShan2012 的主要工作。
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图 1YuShan2012 整体框架图

2.角色识别和动态角色变换



由于 RoboCup 比赛具有动态性，不确定性和实时性的特点，就要求球队的协作能应付这

种复杂的环境，其关键是球员要有灵活的协作能力。就目前的仿真比赛而言，一个球队的阵

形确定之后，某号码的球员角色也随之确定，这样必然会局限其灵活性。所以我们希望通过

在线教练的角色识别和角色动态互换来建立一种统一的角色策略，简化球员 Agent 的行为设

计。

和实现比赛一样，仿真比赛赛场上的每个队员都被赋予了两种属性：球员号码属性和

球员角色属性，角色属性定义存储在球队阵形中，球队的阵形确定，球员的号码属性与角色

属性就完全捆绑在一起。

由于在线教练是一个有特殊功能的智能体，它能够精确地获取比赛的全部视觉信息，而

且可以与所有队员进行通信。YuShan2012 根据在线教练的这种特性，设计了在线教练的如

下几方面的功能：

1. 在一定周期内快速识别对方球员角色，并实时监控对方球员角色的变化。

2. 根据我方球员的具体场上状态和形式，实时调整队友的角色。

3. 通过喊话将更新后的信息广播给每个球员。

在线教练对场上一定周期内无干扰的信息数据进行采样统计，并对其客观评价及分析。

最后，把分析的结果以决策的形式发给每个智能体，从而真正实现了在线教练的“临场指挥”

的作用。其决策结构图如图 2所示：

图 2决策结构图

进行比赛测试，结果表明 YuShan2012 对对方球员角色的识别率达到了较高水平。图 3

和图 4 给出了 YuShan2012 执行角色互换的一个过程：（2 号球员与 11 号球员互换角色，3

号球员和 9 号球员互换角色）



图 3执行互换模块前 图 4执行互换模块后

使用静态异构去分配角色，限制了角色的转换，不能体现球员的灵活性，效率比较差
[11]

。

通过在线教练动态的角色互换，实现了动态的更换角色后，提高了球队队员的适应性与灵活

性；对于攻守不平衡的球队来说，一场比赛下来可能前锋体能已经消耗殆尽，而后卫任然保

持着很好的体能。对于这种情况，同样 YuShan2012 通过动态换角色来很好的协调了每个角

色的体能，同时实现了攻防转换。

3.主动跑位策略

主动跑位是非持球 Agent 根据场上的形式进行的动态跑位策略。进行主动跑位时，球员

Agent 的位置不受当前阵型点的控制，而是由 Agent 自身计算出最佳的跑位点位置，并进行

主动的跑位。

YuShan2012 的主动跑位分为进攻跑位和防守跑位两种，进攻跑位是由进攻球员自身计

算动态的进攻跑位点，并在满足某一战术策略的情况下激活。例如在中路突破战术中，非持

球的进攻球员进入进攻跑位状态，球员根据当前场上形势自主计算出最佳的等待位置，一般

情况下会移动到在对方的越位线附近，当时机成熟则对相应战术进行激活。如图 5、图 6、

图 7 所示。又如在对方禁区内，当非持球进攻队员在被对方防守队员盯防的情况下，也会计

算新的跑位点，主动绕开防守队员的盯防。

图 5 中路突破 1 图 6 中路突破 2 图 7中路突破 3

防守主动跑位在 YuShan2012 中主要是使用了双引力主动防守跑位模型。引力在这里被

定义为场上物体对我方队员的吸引趋势，球员受引力的影响向产生引力的物体移动。

Yushan2012 在禁区内防守时使用双引力的模型，该模型的核心公式如下：

Relatively_x = Diff_ball_x * (1 - attract_ball_x) + Diff_player_x*attract_player_x 式 1
Relatively_y = Diff_ball_y* (1 - attract_ball_y ) + Diff_player_y*attract_player_y 式 2



当球处在 YuShan2012 的禁区内时，球对我方防守队员产生一个引力，吸引我方球员跑

向球，同时对方进攻球员也产生一个引力，吸引我方防守队员也趋向于对方进攻球员。在两

个力的作用下，我方防守队员确定新的主动跑位点，该点会落在球与对方进攻球员连线上。

使用这种模型，我方防守队员可以很好的阻止对方在禁区内的传球。如图 8所示：

图 8双引力主动防守模型示意图

4.4.4.4. 门将跑位策略

门将跑位策略在一个球队的防守中占有很重要的地位，包括有球策略、跑位策略和追球

策略，Agent2D 底层为守门员提供了基本的跑位策略，在大多数情况下很有效。然而守门员

跑位在很大程度上依赖球的位置和球的速度信息，当对方快速进攻时，守门员很难找到一个

适当的位置阻止对手的进攻。我们根据特殊情况下守门员的站位，改进守门员跑位策略。比

如，当对手拿球突破我们的防守线，单刀球时，守门员可根据特殊情况上前执行 catch命令。

5. 盯人（Mark)模型

在对方进攻时，Mark是一个非常重要的防守技巧，在防止对方进攻中发挥着重要的作用。

在Mark策略设计时最难的是Mark决策和Mark动作的设计。Mark决策即我方的哪个队员去Mark

对方的哪个队员；Mark动作即在找到Mark目标时，球员Agent的具体跑位动作。对于Mark动

作地执行，影响因素包括以下几个方面：目标球员的距离、离本位点的距离、考虑阵形点的

改变、两队的比分以及球员Agent的区域评分。

YuShan2012实现的Mark动作包括以下几步：

Step 1. 根据决策寻找对方目标球员。

Step 2. 防止两个队员同盯一个目标，否则两人会撞在一起。

Step 3. 识别甩人意图。

Step 4. 体力维护。很多情况下甩人意图是难以识别的，故仍然要保持与敌方队员站在

一起，这时保存自己的体力就是决定性因素了。

图9是在一个play_on状态下，球员执行Mark策略的截图。我方11号Mark对方2号，我方

10号Mark对方5号，我方9号Mark对方4号，我方8号Mark对方7号，我方7号Mark对方6号。



图9 Mark策略图

6. 数据挖掘技术在球队的应用

利用数据挖掘的思想发现潜在有趣的模式，并将这些模式应用到新的决策中。在备战墨

西哥世界杯时部分决策已在球队中应用。虽并未取得很好的效果，但在某些关键问题上确实

优化了决策，比原有底层模型要好。YuShan2012 继续利用数据挖掘的思想在跑位模式、进

攻防守等方面做了实验，充实到知识库中，完善了多智能体协同相关策略。

7. 球员异构模型的优化

从 SoccerServer 7 开始，比赛中引入了异构球员机制。在一定限制条件下，各参赛队

可根据自己的意愿选择不同类型的球员。但是球员自身无权决定使用的类型，只有在线教练

可以做异构球员的替换和选择操作。YuShan2011 用的是底层默认的异构方法，YuShan2012

中，根据不同角色的球员需要的特性以及不同角色球员的策略用在线教练来对球员异构类型

进行评估，在此基础上将相应的类型赋予对应的球员。通过这种在线教练经过决策的对异构

类型进行分配，这使得仿真比赛更接近人类的足球比赛，也使得每种异构球员能够更好的发

挥自己的特性。

8. 阵型优化

YuShan2012 的阵型策略沿用了 YuShan2011，并根据战术做了适当优化。即在不同的球

场环境下不断地进行阵型的切换，选择最适合球场上形式的阵型方案。这不仅要保证球场阵

型趋势的合理性，即处于进攻（Offensive）状态或者防守（Defensive）状态，同时还要保

证阵型切换时跑位转换的协调性。

YuShan2012 针对球队自身的攻防特点以及球队的进攻和防守策略对底层中的

defense-formation.conf，offense-formation.conf，normal-formation.conf 三个主要阵

型文件做出了一些调整，使得防守和进攻的效果更好。实验证实，调整阵型对战术策略有明

显的支持。

9.总结与展望



YuShan2012 在 YuShan2011 基础上进一步研发的，针对 YuShan2011 的一些不足进行修

改。修改了某些具体动作和策略，如铲球、解围球等动作及分区策略，点球模式、门球模式

等。限于篇幅不再赘述。我们有信心将 YuShan2012 做得更好，同时希望 YuShan2012 能够在

今年国赛取得好成绩。
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