	Zápisnica č. 2
	DreamTeam
	15.10.2008

	Čas:
	18:00 – 20:40

	Prítomní:
	Ing. Ivan Kapustík

Bc. Tomáš Backstuber

Bc. Tomáš Bartaloš

Bc. Lukáš Beleš

Bc. Juraj Belluš

Bc. Viliam Ganz

Bc. Marek Mardiak

	Zapisovateľ:
	Lukáš Beleš

	Téma:
	Analýza minuloročných tímov z našej fakulty a zahraničných, zhodnotenie minulotýždňových úloh a pridelenie nových


Priebeh stretnutia:
1. Otvorenie stretnutia začal náš cvičiaci Ing. Ivan Kapustík  Z rekapituloval čo sme mali mať na dnes pripravené a aký bude program dnešného stretnutia.

2. Ako prvé sme si pozreli našu prvú zápisnicu, ktorú sme vytvorili na prvom stretnutí. Po precitaní pán cvičiaci zistil, že zápisnica je veľmi stručná a jednoduchá. Okrem toho sa tam nachádza zbytočná položka “všeobecné pokyny “. Celkovo popisuje malo veci. Bc. Juraj Belluš sa zaviazal, že danú zápisnicu opraví a vloží ju čo najskôr na webovú stránku.

3. Podobným spôsobom skončil ďalší bod programu. Mali sme vytvoriť plán na tento semester. Dany plán čo sme vytvorili nie je kvalitným a je veľmi stručný. 

4. Na stretnutí sme stále nevedeli povedať kto je vedúci tímu a kto bude robiť dokumentaristu. Zhodli sme sa, že webovú stránku bude robiť Bc. Viliam Ganz. Zaviazal sa, že aspoň jednoduchá stránka sa objaví do 16.10.2008. Okrem toho obstará SVN pre revíziu kódu.
5. Po dohode z cvičiacim sme sa dohodli, že nasledujúca teda 2. zápisnica  sa zobrazí na našej stránke do 16.10.2008. O to sa zaviazal Bc. Lukáš Beleš.

6. Nasledovala prezentácia  tímu Hviezdna jedenástka, prednášal Marian Buchta a Michal Kvetan. Vďaka prezentácii, sme sa lepšie zoznámili z robocupom3D.

Prezentácia mala nasledujúce body:

a) História a ciel robocupu. Vysvetlili nám rozdiel medzi 2D a 3D robocupom. Rozdelenie líg na ktorom sa robocup3D simuluje. Aké sú alebo budú možnosti simulácie. Popísanie už existujúcich tímov, ktoré sa zaoberali robocupom. Ako odporučenie nám povedali, nech si pozrieme tímy Little Green Bats a Hana3D. Lebo sú to uznávané tými a majú verejné prístupné zdrojové kódy.

b) Ďalší bod bolo prezretie videa zápasu Svetové finále Soccer League 3D 2007. Tam bol však starý model hráča. Následne nám bolo predstavený novy model robota. Čim nám vysvetlili rozdeľ medzi nimi.
c) Ďalej nám prednášajúci popísali možnosti inštalácie aplikácie. Aplikácia sa skladá zo servera a z klienta. Sme sa zhodli, že to budeme najskôr robiť pod Windowsom a neskôr pod Linuxom. Keďže súťaže budú fungovať výlučne len pod Linuxom. Prednášajúci nám odporučili, aby sme si dávali pozor na rôzne verzie knižníc kvôli kompatibilite.

d) Stručne nám popísali ako funguje komunikácia založená na socketov. Správa je tok údajov a pravé ich tím Hviezdna Jedenástka vytvorila parser, ktorý budeme mi využávať. A však daný parser je pre starého modelu hráča. Našou úlohou bude vytvoriť vlastný parser alebo zdediť ich a zmeniť receptory.

e) Boli nám vysvetlene pojmy ako Perceptory a Efektory. A ich rozdelenie.

f) Prednášajúci nám ukázal zopár videí ich robota

g) Prednášajúci nám poslal na náš mail ich prezentáciu a všetky možne materiály na študovanie robocupa.

7. Po prednáške sme zhodli na tom, že čo sa týka koordinácie hráča to budeme mať ľahšie. Novy robot je stabilnejší. Ma lepšie umiestnené ťažisko. Lepšie sa bude ovládať.
8. Bolo nám odporúčané za zapísať do verejného fóra robocup3D. Kvôli riešeniu otázkam tohto problému. 

9. Nasledovala diskusia v akom programovaciu jazyku budeme daného robota programovať. Lukáš Beleš navrhol jazyk Java. Odporučil ho z dôvodu rýchlejšej implementácií a priehľadnosti. Následne bol ponaučení, že Java je veľmi pomalá. Zaberá veľa pamäte. Nie je optimalizovaná na robocup. Ďalšia nevýhoda je, že na súťažiach nie je nainštalovaná JVM. Ale podstatná nevýhoda na čom sme sa všetci zhodli je, že budeme pravdepodobne preberať hráča od Hviezdnej jedenástky alebo iného tímu, ktorý kód je v programovacom jazyku C++. Aj veľa ostatných knižníc je napísané pod jazykom C++.

10. Následne sme boli oboznámení o šumení komunikácie. Vysvetlili nám tiež, že existuje Kalmanov filter.

11. Dostali sme k fáze, kedy mal každý rozobrať čo z analyzoval. Čo boli vlastne úlohy zadané z minulého stretnutia.

12. Nasledovala popis analýzy, ktorý každý mal z vysvetliť.

Bc. Marek Mardiak rozobral dva tími:

a) Mainy rolling brains - oddelenie fáz poznania situácie a veľmi dôležitá je jej klasifikácia a ohodnotenie a až na základe toho sa dá flexibilne rozhodovať o akciách.
b) Neurotics - daný tím to riešil evolučným spôsobom. Pričom sa zamerali na optimum. Pán Kapustik povedal, že to nebolo dobre riešenie, lebo daný robot sa musel dlho učiť. A nie vždy sa naučil to čo sa mal.

Bc. Lukáš Beleš rozobral dva tími:

a) AUTSAJDRY-TNG - implementovali vyhýbanie hráčov po krivke. Uvažovali aj nad reaktívnym vyhýbaním, ktoré je jednoduchšie na výpočet. Implementovali vlastný monitor, logovali do súboru vlastné parametre a vedeli ich neskôr aj analyzovať.

b) Virtual Werder - zameriavajú sa na správanie súperovho tímu. Hracie pole segmentujú na menšie časti. Používajú Voronoiov algoritmus.
Bc. Viliam Ganz rozobral jeden tím
a) Ziggorat - tento tým sa zúčastňoval na turnajoch v robocupe. Ich cieľom bolo pomôcť rozšíriť daného robota. Veľa tímov zakladali pravé na tomto projekte. Programovali len primitívne veci. Keďže začínali od nuly. Pán Kapustik potvrdil, že veľa tímov práve zakladali od nich.

Bc. Juraj Belluš rozobral dva tími
a) 6th zmysel – Mali vytvorený vlastný model správania. Malo to vlastnú hierarchiu rozdelenú na 3 vrstvy. 1. vrstva používala primitívne existujúce prvky. 2. Vrstva využívala 1. vrstvu. 3. vrstva bola strela na branú alebo taktika.

b) NimRo – je veľký tím. Bol zameraný na kontrolovanie a správanie robota. Tiež mala vlastnú hierarchiu ale mala 4 vrstvy.

Bc. Tomáš Backstuber rozobral dva tími
a) Hviezdna Jedenástka – programovali od začiatku. Vytvorili si vlastný parser správ. Algoritmus je rozdelený do niekoľko krokov. Každý krok je časový obmedzený. Používali UDPSocket.  Našli chybu na serveri, ktorý bežal po Windowsom

b) FC Portugal – programovali viac stratégiu. Naprogramovali výmennú roli v tíme. (útočník za obrancu). Vytvorili modelovacie techniky, že čo je pre hráča pasívne a čo je aktívne. Podľa fázy hry (stopnutá hra, alebo sa pravé hra) sa vykonávali výpočty

Bc. Tomáš Bartaloš rozobral jeden tím a vlastnosti servera

a) Ziggota - to iste čo robil Vilo Ganz.

b) Popísal funkčnosť servera. Zistil že je to multiplatformové a multijazykové. Obsahuje monitor, na monitorovanie situácie. Popis receptorov a efektorov a rozdelenie ich do skupín. Inicializácia hry. Dané receptory a efektory boli použite v guliach nie na humonoidy. Ale dosť sa podobajú pripomenul pán Kapustík.

13. Na záver stretnutia nasledovalo prideľovanie úloh na ďalší týždeň
Stav riešenia úloh z predchádzajúcich stretnutí

	ID
	Riešiteľ
	Popis
	Dátum zadania
	Termín
	Stav

	1.1
	vedúci tímu
	Plán na zimný semester
	8.10.2008
	13.10.2008
	nedokončené

	1.2
	webmaster
	Príprava webovej stránky
	8.10.2008
	13.10.2008
	nedokončené

	1.3
	vybraní členovia
	Oboznámenie sa s minuloročnými riešeniami
	8.10.2008
	13.10.2008
	splnená

	1.4
	vybraní členovia
	Oboznámenie sa s riešeniami zahraničných tímov
	8.10.2008
	13.10.2008
	splnená

	1.5
	vybraný člen
	Oboznámenie sa s technickými požiadavkami pre realizáciu projektu
	8.10.2008
	13.10.2008
	splnená


Úlohy

	ID
	Riešiteľ
	Popis
	Dátum zadania
	Termín

	2.1
	vedúci tímu
	Vytvoriť reálny plán na tento semester
	15.10.2008
	22.10.2008

	2.2
	webmaster
	Vytvorenie webovej stránky plus vloženie zápisnice
	15.10.2008
	22.10.2008

	2.3
	vybraní členovia
	Z dokumentovať viac informácii o tíme Ziggorat
	15.10.2008
	22.10.2008

	2.4
	všetci členovia
	Zadefinovať návrh, z ktorého tímu budeme vychádzať
	15.10.2008
	22.10.2008

	2.5
	vybraný člen
	Stanoviť návrh čo sa bude realizovať. A ako vyzerať náš prototyp
	15.10.2008
	22.10.2008

	2.5
	vybraný člen
	Pozrieť balíček od kolegovcov. Skúsiť nainštalovať server a klient. Analyzovať inštaláciu..


	15.10.2008
	22.10.2008


