	Zápisnica č.18
	Dream Team
	22/4/2008

	Čas:
	19:00-20:30

	Prítomní:
	Bc. Juraj Belluš

Bc. Marek Mardiak

Bc. Tomáš Backstuber

Bc. Lukáš Beleš

Bc. Tomáš Bartalos
Bc. Viliam Ganz 

	Zapisovateľ:
	Lukáš Beleš

	Téma:
	Stav spadnutia robota


Priebeh

1. Stretnutia sa nemohol zúčastniť Ing. Ivan Kapustik. Preto sme naše stretnutie presunuli z akademickej pôdy do Bastionu vedľa fakulty.
2. Juraj Belluš a Viliam Ganz otvorili diskusiu o zistený stavu, kedy robot leží na zemi. Juraj spolu s Vilom pracoval počas týždňa na tom, ale nemohli nájsť riešenie. Padli rôzne matematické návrhy a myšlienky. No však Juraj dodal, že matematicky by to mal byť správne, ale v praxi mu receptory ukazujú iné hodnoty. Marek navrhol určovanie ležania robota podľa uhlov namiesto vzdialenosti oproti zastávkam a Jurovi navrhol aby skontroloval orientácie uhlov pri výpočte  a overil to jednoduchým CASE nástrojom. Kedy je ktorý uhol kladný, záporný, pretože to môže byt zdroj prípadných chyb. Lukáš dodal, že ten uhol by sa mal vždy počítať od najbližšieho rohu, aby meranie bolo presnejšie. Preto Juraj budúci týždeň dostal sa bude venovať znova.
3. Tomáš Backstuber prezentoval výsledky, ktoré spravil za posledný týždeň. Podarilo sa mu prepísať 2 kopnutia do lopty do XML a zároveň ich spraviť aj pre druhú nohu. Po konzultácii s Viliamom Ganzom sa zhodli na tom, že vhodnejší bude prvý kop, keďže druhý kop je príliš pomalý a nemá očakávané zrýchlenie kvôli rozbehu. Pri prepise do XML prišiel na bližšie nedefinovanú chybu parsera, ktorú sa mu ale podarilo obísť. Keďže pohyby, ktoré mal robiť, sú už hotové, navrhol, aby pripravil prezentáciu a dokumentáciu, keďže budúci týždeň sa odovzdáva.

4. Tomáš Bartaloš pracoval na architektúre high skillu a integrácia high skillu a low skillu. Vytvoril výnimku, ktorá sa vyhodí v prípade, že nastane nepredvídaná situácia, a high skill nemôže pokračovať vo svojej činnosti. Dispatcher zachytí výnimku, a preplánuje aktuálne vykonávanú akciu. Upravil dokument, ktorý popisuje vytvorenie skillov hráča.

5. Marek Mardiak implementoval otáčanie, formou viacerých malých otočení. Problém s vyrovnávaním pri otáčaní okolo bedrového kĺbu nepodarilo sa určiť presne závislostí a potrebne otočenia okolo dvoch zvyšných bedrových kĺbov pre udržanie zvislej polohy robota, preto bolo experimentálne implementovane vyrovnanie. Otáčanie sa do budúcna zrýchli, a implementujú sa úkroky.
6. Lukáš Beleš sa počas týždňa venoval zdokonaleniu otáčania robota na zemi. Podarilo sa mu dostať robota pri otáčaní do takého stavu, že by mohol robot vstať úspešne.  No však narazil na chyby šumu, čim sa táto presnosť znížila. Preto niekedy vstavanie robota je neúspešné.
Úlohy z minulých stretnutí

	ID
	Riešiteľ
	Popis
	Dátum zadania
	Termín
	Stav

	16.1
	Belluš, Ganz
	Práca na určovaní ležania robota
	15/04/09
	22/04/09
	Čiastočne

	16.2
	Bartalos
	Práca na architektúre
	15/04/09
	22/04/09
	Splnené

	16.3
	Mardiak
	Vyhotoviť pohyb otočenia
	15/04/09
	22/04/09
	Splnené

	16.4
	Backstuber
	Refactoring jeho kódu do XMLka
	15/04/09
	22/04/09
	Čiastočne

	16.5
	Beleš
	Zdokonaliť otáčanie na zemi
	15/04/09
	22/04/09
	Splnené


Úlohy

	ID
	Riešiteľ
	Popis
	Dátum zadania
	Termín

	17.1
	Belluš, Ganz
	Práca na určovaní ležania robota
	15/04/09
	29/04/09

	17.2
	Bartalos
	Práca na architektúre
	22/04/09
	29/04/09

	17.3
	Mardiak
	Zdokonaliť otáčanie
	22/04/09
	29/04/09

	17.4
	Beleš
	Dokončiť otáčanie na zemi
	15/04/09
	29/04/09

	17.5
	Backstuber
	Pripraviť prezentáciu
	22/04/09
	29/04/09


