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Material Didatico sobre Robocode
Trabalhando com Alguns Métodos e Eventos

1 Modificando nosso primeiro Robo
Através de Métodos, é possivel realizar modificagcdes nos robds. A seguir teremos alguns exemplos.

1.1 Abrindo o Robo

Para abrir o primeiro rob6 que criamos, vamos selecionar no menu Robot e depois clicar em Source Editor.

Na janela do editor, vamos clicar em File, depois em Open, abrir a pasta competicao, selecionar o
MeuPrimeiroRobo.java e clicar em Abrir.

M Abrir X
Fesquisar em: competicao w ? v
-
Itens Recentes

Area de Trab...

IE'

Documentos

=

Este Comnput...

L& Mome do arquive: | MeuPrimeiroRobo.java

2Lz Arquives do tipo: Robots " Cancelar

Entdo o cddigo aparecera cdédigo-fonte do robd para que possamos edita-lo.
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1.2 Mudando a cor

Importando a Classe Cor:
Habilitar esta linha

1 package competicao; . . I
2 import robocode.*; retirando as barras de

comentario de seu inicio

3 import java.awt.Color;

A seguir estdo sendo definidas algumas cores para alguns elementos:
21 // =setColors(Color.red,Color.blue,Color.green); // body,gun, radar

22 setBodyColor (Color.green) ;
23 getRadarColor (Color.red);
24 getGunColor (Color.blue) ;

Cédigo que deve ser
inserido

O tanque ndo ficard bonito, mas servira para observar as mudancas. Toda vez que alteramos o cddigo, é
necessario salvar e compilar novamente.

Observe a cor modificada do tanque:

H Robocode: Turn 572, Round 1 of 10, 30 TPS, 30 FPS, Used mem: 33 of 455 MB - O X

7§attle Robot Options Help
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MeuPrimeiroR...*

Main battle log

i 0 5 10 15 20 25 30 40 50 65 90 150 1000 :

Pause/Debug NextTurn Stop Restar
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3 Fazendo alguns testes

Faca seu robd andarem um quadrado. Paraisso mude o cédigo para:

while(true) {
// Replace the next 4
ahead (100} ;
turnRight (90} ;

Compile e execute para ver o resultado.

Agora, vamos editar o rob0 para fazer curvas. Para isso altere o cddigo:

01) Precisamos mudar o extends de nosso robo para

11 public class MeuPrimeiroRobo extends RdvancedRobot

12 { l

02) Faca as mudancas propostas 1, 2, 3, 4 e 5. Uma sugestdo seria fazer uma alteracdo decadaveze a
cada mudancga compile e execute para perceber as modificagbes:

/*Ajusta o Radar com o canhdo. Teste o comando abaixoc com true e false
* werd gque no true o radar se movimenta em posicdoc diferente a do canhdo.
w

1 setAdjustRadarForGunTurn (true) ;

// Robot main loop

while (true) {
// Replace the next 4 lines with any behavior you would like

//wvai para frente
2 sethhead (100);

//wvira para a direita 80°
3 setTurnRight (90} ;

/fatira com forga 2

4 setFire (2);
//somente executa oz comando guando for chamado

S execute () ;
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4 Listas de Métodos

Movimentac¢ao — Classe Robot

Método Parametro Descricao
Movimenta o rob6 para frente, uma distdncia x dada por

ahead( double)) a distancia que o rob6 devera percorrer. parametro. Se o robo bater em outro, ou na parede antes de
completar a distancia desejada o método é interrompido.

back( double ) a distancia que o robd devera percorrer. Semelhante ao método anterior, a Unica diferenca é que o robo
move para traz.

turnRight( double) 0 angulo em graus que o rob6 devera girar. Gira o rob6 para a direita (sentido horario).

turnLeft( double) o0 angulo em graus que o rob0 devera girar. Gira o rob6 para a esquerda (sentido anti-horario).

turnGunRigth( double) 0 angulo em graus que o canhdo devera girar | Gira o canhdo para a direita.

turnGunlLeft( double) o angulo em graus que o canhdo devera girar | Gira o canhao para a esquerda.

turnRadarRigth( double) o angulo em graus que o radar devera girar Gira o radar para a direita.

turnRadarlLeft( double) o angulo em graus que o radar devera girar Gira o radar para a esquerda.

Movimentacao — Classe AdvancedRobot

Os comandos da classe AdvancedRobot que comecam com "set" eles funcionam como os herdados da classe Robot. A diferenca é que enquanto o método

estad sendo executado ele continua executando as linhas de comando abaixo. Comisso é possivel misturar movimentos. Por exemplo, se tiver: turnRight(90);
O robd ird andar para frente e depois que tiver terminado de percorrer a distancia 100, ele girara 902. Mas se tiver: setTurnRight(90);

O robd6 andard para frente e girard 902 ao mesmo tempo, fazendo uma curva.
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Método Parametro Descrigao

setAhead( double) a distancia que o rob6 devera percorrer. Herdado do método ahead.
setBack( double) a distancia que o rob6 devera percorrer. Herdado do método back.
setTurnRight( double) 0 angulo em graus que o rob6 devera girar. Herdado do método turnRight.
setTurnLeft( double) 0 angulo em graus que o rob6 devera girar. Herdado do método turnLetf.
setTurnGunRigth( double) 0 angulo em graus que o canhdo devera girar Herdado do método turnGunRigth.
setTurnGunlLeft( double) 0 angulo em graus que o canhdo devera girar Herdado do método turnGunlLeft.
setTurnRadarRigth( double ) | o angulo em graus que o radar devera girar Herdado do método turnRadarRigth.
setTurnRadarLeft( double)) o dngulo em graus que o radar devera girar Herdado do método turnRadarLeft.

Tiro — Classe Robot

Método

Parametro

Descricao

fire( double))

a forca do tiro, e subtraido da
energia de seu robo.

Atira imediatamente na forca mandada por parametro, de 0.1 até 3. Se mandar um tiro
maior que 3 ele considera forga 3.

fireBullet( double)

a forca do tiro, e subtraido da
energia de seu robo.

A diferenca do método anterior é que ele é uma funcdo e retorna um valor do tipo
Bullet, além disso, manda outro tiro em seguida, este com mais velocidade, se o primeiro
tiro tiver boas possibilidades de acertar.

Tiro — Classe AdvancedRobot

Método Parametro Descricao
setFire( double) a forca do tiro, e subtraido da energia de seu robd. Herdado do método fire.
setFireBullet( double) a forca do tiro, e subtraido da energia de seu robd. Herdado do método fireBullet.
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Método

Parametro Descrigao

setAdjustGunForRobotTurn( boolean )

setAdjustRadarForGunTurn( boolean )

setColors( Color, Color, Color)

a cor do robd, a cor do canhao, a cor do radar, nesta ordem. | Atribui as cores do robd.

Retorna Dados do Robo

Método Tipo do Retorno |Descrigdao do Retorno

getName() String Retorna o nome do robo.

getEnergy() double Retorna a energia corrente do robd.

getx() double A posicao X (eixo horizontal) do robd na arena de batalha. Quando 0 (zero) ele estara encostado
no lado esquerdo.

getY() double A posicao Y (eixo vertical) do rob6 na arena de batalha. Quando 0 (zero) ele estara encostado na
parte de baixo.

getWidth() double Retorna a largura do robo.

getHeight() double Retorna a altura do rob6.

getHeading() double R-etorna o angulo em graus (de 0 até 360) que 0 rob6 esté_ virado. Se retornar 0(zero) ele esta
virado para a esquerda, se retornar 90 ele esta voltado para cima.

getGunHeading() double Retorna o angulo em graus que o canhao esta virado. Como no método anterior.

getRadarHeading() double Retorna o angulo em graus que o radar esta virado.

getGunCoolingRate() double

getGunHeat() double Retorna quanto o canhao esta virando no momento corrente.

getVelocity() double Retorna a velocidade do rob6.
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Métodos Tipo do Retorno |Retorno

getOthers() int Retorna o total de oponentes ainda vivos no round.
getBattleFieldHeight() double Retorna a altura da arena de batalha.
getBattleFieldWidth() double Retorna a largura da arena de batalha.
getNumRounds() int Retorna o total de rounds da batalha.
getRoundNum() int Retorna o numero do round corrente.

getTime() long Retorna o tempo do round.
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5 Alguns Eventos

E possivel programar os robds utilizando Eventos. Seguem alguns exemplos.

5.1 Evento run()

O Eventorun(), é o evento basico no Robocode®, porisso que quando criamos um robo, ele ja esta criado no
codigo fonte:

public veoid runi() {

while (true) {
ahead (100) ;
turnGunRight (360} ;
back (100} ;
turnGunRight (360} ;

Este evento é o basico para fazer com que o tanque ande para frente, gire, atire e retorne.

5.2 Evento onScannedRobot()

O Evento onScannedRobot() é o evento que verifica se ha algum robd no scanner, se tiver ele atira:

public wvoid onScannedRobot (ScannedRobotEvent e} {
fire(l);

5.3 Evento onHitByBullet()

O Evento onHitByBullet() é o evento que verifica se levou algum tiro, se levar ele recua 10:

public wvoid onHitByBullet (HitByBulletEvent e} {
back (10} ;
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5.4 Evento onHitWall()

O Evento onHitWall () é o evento que verifica se bateu na parede, se bater ele recua 20:

public wvoid onHitWall (HitWallEvent e} {
back(20) ;

Obs:- Sobre as mensagens que iremos colocar para os eventos: Caso, no ambiente de batalha ndo conseguir
visualizar a mensagem, basta clicar sobre o nome do Robé na tela da Batalha.

5.5 Evento onHitRobot()

O Evento onHitRobot() é o evento que verifica bateu em outrorobo, se bater ele envia uma mensagem:

public void onHitRobot (HitRobotEwvent e){

System.out.println("Choquei com ocutro Robd"™);

5.6 Evento onBattleEnded()

O Evento onBattleEnded() é o evento que verifica se a batalha chegou ao fim, se chegar ele envia uma
mensagem:

public woid onBattleEnded(BattleEndedEvent e) |

System.out.println("Rcabou");

5.7 Evento onBattleEnded()

O Evento onBulletHitBullet() é o evento que verifica se o tiro dado acertou outro tiro, se acertou ele envia
uma mensagem:

public void onBulletHitBullet (BulletHitBulletEvent e} {

System.out.println{"Acertei outro tiro");
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5.8 Evento onBulletHit()

O Evento onBulletHit() é o evento que verifica se o tiro dado acertou o alvo, se acertou ele envia uma
mensagem:

public woid onBulletHit (BulletHitEvent e} {

System.out.println("&Acertei um tiro"};

5.9 Evento onBulletMissed()

O Evento onBulletMissed() é o evento que verifica se o tiro dado errou o alvo, se errou ele envia uma
mensagem:

public woid onBulletMissed(BulletMissedEvent e) {

System.out.println("Errei o tiro");

5.10 Evento onDeath()

O Evento onDeath() é o evento que verifica se acabou a partida para o nossorobd, se acabou ele envia uma
mensagem:

public void onDeath (DeathEvent e) {

Sysztem.cout.println("Morri"™);

5.11 Evento onRobotDeath()

O Evento onRobotDeath() é o evento que verifica se algum concorrente morreu, se morreu ele envia uma
mensagem:

public woid onRobotDeath (RobotDeathEvent e} {

System.out.println{"Um concorrente meu morreu");
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5.12 Evento onRoundEnded()

O Evento onRoundEnded() é o evento que verifica se o round acabou, se acabou ele envia uma mensagem:

public void onRoundEnded (RoundEndedEvent e) {

"y

System.out.println("C Round Acabou agora");

5.13 Evento onWin()
O Evento onWin() é o evento que verifica se o rob6 ganhou:

public wvoid onWin(WinEwvent e} {

System.out.println("Ganhei™);
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