Zapisnica ¢.18

Dream Team

15/4/2008

Cas:

19:00-20:30

Pritomni:

Ing. Ivan Kapustik
Bc. Juraj Bellus

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

Bc. Tomas Bartalos

Bc. Viliam Ganz

Zapisovatel’:

Tomas Backstuber

Téma:

XML update

Priebeh

Stretnutie otvoril Ing. Kapustik. Na zaciatok sa precitala celd zépisnica a jednotlivé ulohy.
Potom nasledoval prehl’ad urobeného a diskusia.

Tomas Bartalos opisal pracu na skill factoringu. Zhodnotil pracu ako takmer hotovu, zrusil
HighSkill 8 a pouzil skill goToPoint. Pri tom sa objavil problém, Ze pohyb dopredu od
Viliama Ganza ostatnym hra¢om padal. Ganz na to reagoval, Ze bude treba prejst’ kazda fazu
na druhych pocitacoch a zistit, ktora/é z nich je/su labilnd/é. Zarovenn Bartalos predstavil 1
navod, ktory spravil, na vyrobu highskillov.

Juraj Bellu§ sa pokuasal o zistenie stavu padnutia na brucho, resp. chrbat, avSak zatial
neuspeSne. Marek Mardiak rozmyslal nad pouzitim kolizneho perceptora (pravdepodobne
ForceResistancePerceptor alebo TouchPerceptor). TieZ sa preberala moZnost, ¢i nebude
pouzitelné zistovat, ze robot je na zemi, pomocou zistovania jeho vySky vzhladom k
vzdialenosti od 2 bodov.

Marek Mardiak prezentoval svoj postup pri pohybe otaCania. Najskor sa pokusil robit’ pohyb
cez XML, avsak kvoli Access Violation Exception nemohol pokracovat, preto sa rozhodol
robit’ zmeny uhlov priamo v koéde. Jeho plan bol urobit’ experimentalne otoc¢enie o 5 a 10
stupiiov a kazdé d’alSie otoCenie z tychto vyskladat’. Zistil, Ze podstatnym pre otocenie je
prave nozny kib 1. Pri pohybe oto¢enia ale prisiel na par neprijemnosti:

 nie je isté, kedy je robot v rovnej (rovnovaznej) faze

«  pri posunuti kibu 1 sa posavaju i kiby 2 a 3, aviak nevie sa, podl'a akého vzorca.

. Viliam Ganz v ramci konzulticie vysvetloval rychlost kibov v ramci XML, ktora je zavisla
od:

+ rozdielu uhlov (za¢iato¢ného a koncového stavu)

« rychlostnej konStanty

Lukas Bele§ prezentoval zlepSené vstavanie: zrychlil ho, zruSil zbytocné fazy, znizil
chybovost’, ale stale sa mu nepodarilo Uplne ju odstranit’. Zaroven mal pripraveny skill pre
otoCenie na zemi z chrbata na brucho, avSak robot sa nedostal do stabilnej polohy, preto
bude potrebné tento skill doladit’.

Toma$ Backstuber prezentoval problémy s pouzitim KickHighSkill. Po ziskani zmeneného
serveru od Michala Kvetana zistil, ze nebude mozné na tomto serveri otestovat’ kopnutie,
ked’Ze beam sice posuval robota d’alej, ale omnoho CastejSie ho pustal z velkej vySky a
zaroven (na ¢o ale upozornil aj Kvetan) nebolo vidiet’ loptu. Tim uvaZoval nad tym, ¢i sa
lopta neobjavi po kickoff, Backstuber ma za tlohu to zistit. Zaroven prezentoval problémy
pri zapisovani kopnutia do XML podl'a navodu, ked’Ze ndvod obsahoval iba ¢asti kodu, nie



cely kdd a aj tieto Casti zrejme neboli stabilné. Ing. Kapustik navrhol, nech pripadné navrhy
zapracuje do navodu.
8. Ing.Kapustik navrhol, aby v ramci zapisnice bol prezentovany i rozpis lowskillov na
jednotlivych ¢lenov timu tak, ako bol vytvoreny v maili od Bartalosa.
9. Stretnutie bolo uzavreté o 20:30.

Rozpis robenia LowSkillov

Riesitel’ Nazov skillu Popis skillu
Mardiak TurnToPointLowSkill Robot sa obrati ¢elom k ur¢itému bodu
Ganz GoForwardLowSkill Robot za¢ne rovno chodit’
Pradvepodobne Zisti pribliznt vzdialenost’ od bodu (int),
°p GetDistanceFromPointLowSkill alebo ¢i sa robot nachadza blizko bodu
Bellus
(bool)
Bellus 1sOnGround Vynimka pre pad robota na zem
Beles StandUpHighSkill High Skill pre vstavanie
Beles GetTolnitialPositionLowSkill D?Sitatle Sa, do vychodze) pozicie, z ktore]
moze vstat
Beles StandUpLowSkill Pokus o vstanie z vychodzej pozicie
niekto IsPointingOnGoal LowSkill Zisti, ¢l pr kOpm,ltl do lopty je Sanca, aby
robot zasiahol branu
Pravdppodobne TurnRobotPointingOnGoalLowSkill Ot001’ robota okolo lopty tak, aby smeroval
Mardiak na branu
Backstuber KickToBallLowSkill Kopnutie do lopty

Ulohy z minulych stretnuti

ID Riesitel’ Popis Détm.n Termin Stav
zadania
15.1 | BeUS, g s na skill factoringu 08/04/09 |15/04/09 | £135t0CNe
Bartalos splnené
15.2 |Bartalos | Praca na architektire 08/04/09 | 15/04/09 | 138t0C0e
splnené
15.3 |Mardiak | Vyhotovit pohyb oto&enia 08/04/09 | 15/04/09 |125t0¢ne
splnené
15.4 | Beles Zistit dovod netspesnych pokusov o vstavanie |08/04/09 | 15/04/09 gf‘rf;flzne
15.5 | Backstuber Kont'fl{doyat Mlche}la .Kvetana”a pokusit’ sa o 08/04/09 |15/04/09 Clastoc,ne
vyskuSanie kopnuti v interakcii s loptou splnené
Ulohy
ID | Riesiter Popis Ditum |y
zadania




Spojit’ viac ¢iastkovych tloh k redlnemu

16.1 |vSetci pouZivaniu robota 15/04/09 |22/04/09

16.2 | Beles Chddza dozadu 15/04/09 |22/04/09

16.3 |niekto Dokrokovanie — skill pre malé kroky 15/04/09 [22/04/09

16.4 | Bellus Rozpoznanie padania 15/04/09 |22/04/09
Otestovat’ existenciu lopty po kickoff

16.5 | Backstuber | <OnVerziu skillov do XML 15/04/09  22/04/09

vytvorit’ skill kopnutia z oboch néh
navrhnut’ upravy navodu pre HighSkill




