Zapisnica ¢.14 DreamTeam 18/03/09
Cas: 19:00 — 20:40
Pritomni: Ing. Ivan Kapustik
Bc. Juraj Bellus
Bc. Viliam Ganz
Bc. Marek Mardiak
Bc. Tomas Backstuber
Bc. Lukas Beles
Bc. Tomas Bartalos
Zapisovatel: Lukas Beles
Téma: Féazovanie pohybov
Priebeh

Stretnutie otvoril Ing. Kapustik, M. Mardiak preSiel zdpisnicu z minulého stretnutia. Vilo
avizoval. Ze webov4 stranka bola aktualizovana.

. Juraj Bellus spomenul, ako najrychlejsie pridaf triedu do Visual Studia 2008. Najskor je
potrebne vytvorit sibor fyzicky na disku, a potom ju cez Solution Explorer pridat do
projektu cez kontextové menu.

. Toméas Backstuber prezentoval svoj pohyb dopredu. Vysledok jeho pohybu, je taky, Ze robot
nespadne na zem, vie sa udrZat na nohdch. Robot po istom ¢ase meni svoj smer. Ale Tomas
nevedel vysvetlif preco. Pohyb robota je pomaly. Samotny pohyb rozdelil do 10 faz. Tomas
podrobne popisal vSetky fazy pohybu. Nastala diskusia Vila Ganza a Mareka Mardiak ako
sa budu jednotlivé fazy integrovat do celého systému. Lukas BeleS navrhol, Ze po 10 faze sa
urobia dalSie fazy, ktoré zreguluju smer pohybu, ¢o by malo za nésledok rovne chodenie.
Vilo navrhuje dynamické rychlosti kibov ¢o by malo za nasledok za rychlejsi pohyb.

. Juraj Beles$ popisoval svoju pracu. Popisoval objekty, ktoré su na ihrisku v hre. Pocas prace
priSiel na chybu v dokumentécie ihriska. Nastala diskusia, kde sa nachddza kamera cez ktord
vidi robot. Ivan Kapustik informoval, Ze sa nachddza vo sfére. Juraj zistoval ¢ vie robot zistif
¢1 sa nachddza pri lopte. Nevie vSak urcCif vzdialenost ku lopte. Vie zistif kto ma loptu. Nevie
zistit ¢1 je na zemi ¢i nie je. Vilo rozoberal ako funguje gyroskop. Rozoberala sa informécia
zmena kibov, efektorov a perceptorov

. Backstuber predviedol na Jurajovom notebooku prezentdciu pohybu robota. Rozoberali sme
pohyb robota, rozoberali sme jednotlivé fazy. Vilo navrhuje daf robota niZSie na kolien.
Marek navrhuje pomoct si pri pohybe rukami. Ako d’alSiu pracu Backstuber navrhuje ako
dal$i pohyb kop do lopty alebo zdokonali svoj pohyb po ihrisku.

. Rozoberalo sa v programovacom kdde ako sa budu posielat spravy. Vilo navrhol aby
dispatcher neposielal spravy lebo to nie je ho vec.

Vilo navrhol ukladanie predoSlych faz a prezentoval svoju implementaciu LowSkillPhaze .
Chce aby sa jednotlivé fazy dali redlne testovaf na robota. Treba vSak dorobif rollback a
metddy, ktoré vedia zistif koniec daného pohybu automaticky. Mardiak povedal, Ze nikdy
nebude vediet v akej faze sa nachddza. Otazka: Bude sa vracat vektor alebo nasledujica fazu
? Mardiak je za vektor, ktory by vedel dispatcher d’alej rozhodnut

. Mardiak vypracoval novy flow programu. Vytvoril abstraktnu triedu Skill. Rozobral jeho
jednotlivé atribity danej triedy. Rozoberalo sa vzfah medzi Low Skill a High skill a flow
medzi skilami a dispatcherom. Rozoberali sme stavy v aplikécii, ktoré navrhol Juraj. Nastala
diskusia kde sa bude preberaf stratégia na riadenie jednotlivych skillov. Bolo rozhodnuté, ze



stratégia bude prenesend do High Skillov. Dispatcher bude len rozdelovaf tlohy. Kapustik
navrhol vytvorenie modulu, ktory by nezévislé rozhodoval, ktory high skill sa bude volat.

Tomdas Bartalo$ navrhol Ze stratégia bude vyberaf na zdklade typ muZstva: utok alebo

obrana. Ivan Kapustik vysvetloval ako sa to riesilo tento problém v 2D time.
Tom4&s Bartalo$ - mal problémy s rukou, nemohol sa tak ststredif na pracu. Vysvetloval vSak
¢o sa stane, ak High skilli vriti rovnaké hodnoty. Navrhol Ze sa rozhodne ndhodné. Mardiak
navrhol u&enie sa high skilov. Uspesnost opericie sa bude vykonédvat v High skille. A na
zaklade toho sa bude rozhodovat robot.
10. Ing. Kapustik uzavrel stretnutie o 20:30.

Ulohy z minul§jch stretnuti

ID Riesitel Popis Détul-n Termin Stav
zadania
13.1 |Ganz Implementacné prace na triede LowSkillPhaze 11/03/09 |18/3/09 Splnené
13.2 |Bellus Dokonc¢enie modulu stavov 11/03/09 |18/3/09 Splnené
) Implementacia rozhrani, abstr. Tried Dispecer, 18/3/09 ,
13.3 |Mardiak Lowskill. LowskillPhaze 11/03/09 Splnené
13.4 | Beleg Implementacia vstavania, otocenia do polohy na 11/03/09 18/3/09 Ciastodne
chrbte/bruchu
13.5 |Backstuber |[Implementéicia pohybu vpred 11/03/09 |18/3/09 Ciasto¢ne
I'Jlohy
ID | Riesiter Popis Datum |yt
zadania
14.1 |Ganz Pokracovanie implementacie fazy 18/03/09 |1/4/09
14.4 | Beles Implementdcia vstavania, otocenia do polohy na 18/03/09 | 1/4/09
chrbte/bruchu
14.5 |Beles Implementacia XML readera 18/03/09 |25/3/09
14.6 |Backstuber |Zdokonalenie implementécia pohybu vpred 18/03/09 |25/3/09




