Zapisnica ¢.13

DreamTeam

11/03/09

Cas:

19:00 —20:40

Pritomni:

Ing. Ivan Kapustik

Bc. Juraj Bellus

Bec. Viliam Ganz

Bc. Marek Mardiak
Bc. Tomas Backstuber
Be. Lukas Beles

Bc. Tomas Bartalos

Zapisovatel’: Marek Mardiak

Fézovanie pohybov

Priebeh

Stretnutie otvoril Ing. Kapustik, ktory sa pytal na dovod nepritomnosti 3 ¢lenov timu na
minulom stretnuti. T.Backstuber sa ospravedlnil, mal zdravotné problémy, obdobne ako T.
Bartalo$(zdravotné problémy dlhodobejSieho charakteru), L.Belle$ bol prvy tyzden chory,
nasledne bol mimo tizemia SR. M. Mardiak presiel zdpisnicu z minulého stretnutia, webova
stranka bola aktualizovana, pribudol plan na LS.

. Nasledovala kontrola ¢innosti jednotlivych ¢lenov timu. T.Backstuber pracuje na pohybe
robota smerom vpred, nasledujuce stretnutie predpoklada prezentaciu prace. M.Mardiak
pracuje na implementacii rozhrani a abstraktnych tried Dispecer, Lowskill, LowSkillphaze,
nasledujuce stretnutie prezentuje vysledky v sulade s planom. J.Bellu$ kontaktoval
M.Buchtu ohl'adom problému suradnic, nedostal odpoved’, pokracuje v praci na module
stavov, jeho findlnejSiu podobu prezentuje tiez na najblizSom stretnuti. T.Bartalo§ ma
vaznejsie zdravotné problémy, ktoré ho obmedzuju v implementaénej ¢innosti(zlomena
prava ruka, s nutnym operacnym zakrokom) planuje sa zapojit’ do manualne mene;j
naro¢nych prac(testovanie..). L.Bele$ pracuje na vstavani, do d’alSieho stretnutia planuje
implementovat’ otocenie v I'ahu na brucho/chrbat, presun do fazy na kolenach. V.Ganz sa
planuje pripojit’ do subtimu M.Mardiak, J.Bellus, T.Bartalo§ a pracovat’ na triede
lowSkillPhaze s podporou nacitavania hodnot efektorov cez XML konfigura¢ny stbor.

. Nasledovala diskusia medzi M.Mardiakom, J.BelluSom, V.Ganzom a T.BartaloSom. Riesila

sa realna moznost’ kontroly chybového stavu poc€as vykonavania pohybov. M.Mardiak
diskutoval s V.Ganzom definiciu faz, moznost’ ich kontroly a dynamického urovania
nastavenia efektorov v objektoch LowSkillPhaze. Kontrola Gispesnosti fazy sa nakoniec
ujasnila pomocou 2 aspektov, uhlového inkrementu efektora, ktory mal robot vykonat’ v 20
msec. trvani zaslani poziadaviek na server a signalov z gyroskopu. V.Ganz tieZ navrhol
rollback ako najvhodnejSiu formu zachrannych akcii.

Ing. Kapustik spomenul moznu potrebu modulu na vypocet ocakavanych stavov a nasledne;j
potreby inicializovat’ preplanovanie pohybovej sekvencie robota, ak sa redlny stav prili§
odchyl'uje od ocakavaného.

Ing. Kapustik uzavrel stretnutie o 20:15, tim néasledne preberal implementacné navrhy,
rieSenia do 20:40.




Ulohy z minulych stretnuti

ID | Riesite Popis Datum | i Stav
zadania
11.1 | VSetci Plany jednotlivcov 25/02/09 |04/03/09 |splnena
11.2 | VSetci Celkovy plan 25/02/09 |04/03/09 |splnena
12.1 lGanz Aktualizécia webu (umlestnlt planna LS a 04/03/09 |11/03/09 Clastoc’ne
dokument zo stretnutia) splnena
12.2 | Bellus Vyriesit’ problém stradnic s M. Buchtom 04/03/09 |11/03/09 |prebicha
Ulohy
ID Riesitel Popis Dzitut.n Termin
zadania
13.1 |Ganz Implementacné prace na triede LowSkillPhaze 11/03/09 |18/3/09
13.2 |Bellus Dokoncenie modulu stavov 11/03/09 |18/3/09
. Implementécia rozhrani, abstr. Tried Dispecer,
13.3 |Mardiak Lowskill, LowskillPhaze 11/03/09 |18/3/09
13.4 | Beleg Implementécia vstavania, otocenia do polohy na 11/03/09 |18/3/09
chrbte/bruchu
13.5 |Backstuber |Implementécia pohybu vpred 11/03/09 |18/3/09




