Zapisnica ¢.21 Dream Team 13/5/2008
Cas: 19:00-20:30
Pritomni: Ing. Ivan Kapustik

Bc. Marek Mardiak

Bc. Tomas Backstuber

Bc. Lukas Beles

Bc. Tomas Bartalos

Zapisovatel’: Tomas Bartalos
Téma: Sutaz Robocup
Priebeh

1. Stretnutie sme zacali bez Viliama Ganza a Juraja Bellusa, ktori ospravedlnili svoju neucast’
pre chorobu.

2. Tomas Backstuber predstavil novi implementaciu reverznej chodze robota (dozadu). Ing.
Ivan Kapustik konstatoval, Ze takyto typ chddze sa mdze v budicnosti robotovi hodit,
ked’ze pri ustupe robota do obrany nemusi travit’ zbytocne vela ¢asu otd¢anim a naslednou
chddzou. Predstavena bola prvotna verzia chodze dozadu, ktord bola este zna¢ne pomala.

3. Tomas Backstuber upozornil na chybu, ktorti nasiel v module XML parser. Konstatovali
sme, ze ndjdenie chyby bolo vel'mi ddlezité, pretoze sposobovala problémy ¢lenom timu,
ktori implementovali Low Skill robota (Marek Mardiak a Lukas Beles). Chyba bola
sposobend zlou definiciou podmienky konca fazy. KedZze podmienka bola v niektorych
pripadoch nespravna, potom dana faza nikdy neskoncila, a robot pokrac¢oval vo vykonavani
aj ked’ uz mal vykonavat’ d’alsiu fazu. Marek Mardiak sa uz na minulom stretnuti st'azoval,
7ze nedokaze svoje pohyby pretransformovat do XML suboru, pretoze pri niektorych
pohyboch robota, sa pohyb kibu v niektorych fizach nezastavi, ale robot nad’alej pokracuje
v pohybe, az kym nevystrie dant konc¢atinu. Odhalenim, a naslednou opravou chyby v XML
parseri sa tento nepriaznivy jav uz nad’alej nevyskytuje.

4. Diskutovali sme o zisteni stavu robota - ¢i spadol na zem, alebo je na nohach. Konstatovali
sme, ze pristup, ktory navrhol aimplementoval Juraj Bellu§ je vo vécSine pripadov
spolahlivy.

5. Zhodnotili sme c¢ast’ nasho timu na konferencii IIT.src. Zhodnotili sme tiez prezentaciu,
ktort sme na tomto podujati prezentovali.

6. Identifikovali sme mozné discipliny sut’aZe, v ktorych by sa nas robot mohol zic€astnit’. Ing.
Kapustik opisal jednotlivé kategorie sut'aze. Dospeli sme k zaveru, ze by sme mohli stitazit’
Vv tychto kategoriach:

e Prechod hraca ihriskom

e Kopanie do lopty

e Vstavanie hraca
Kedze sme pocas semestra venovali hlavni pozornost zostaveniu znovupouzitelnej
architektiry robota a zjednoduseny vyvoj pomocou XML suboru, myslim, ze tcast’ v 3
disciplinach je aZ nad nase o¢akavanie.

7. Rozpravali sme sa o spdsobe organizicie arealizicie sutaze. Sutaz sa bude konat
29.5.2009. Hlavnym bodom zaujmu bol vypoctovy vykon pocitacov, na ktorych sa bude
konat’ sttaz. Tiez nas zaujimalo, ¢i jednotlivy hraci a server buda spuStany na jednom
pocitaci, alebo na viacerych nezévislych strojoch. Téato skutoCnost’ nds zaujimala hlavne
z toho dovodu, Ze pri vyvoji sme pozorovali diametralne odlisné spravanie robota, ak bol ten
isty robot spusteny na roznych PC. Tento jav sme pripisali odliSnému vypoctovému vykonu



jednotlivych PC. Mali sme dokonca pripad, ze jeden ¢len timu implementoval chddzu
robota, pricom pri testovani robot ani raz nespadol. Ten isty robot vSak na pocitac¢i iné¢ho
¢lenu timu padal po 2 krokoch.

Tomas Bartalos a Marek Mardiak diskutovali o architekture vyssich (high skill) a nizsich
(low skill) zruénostiach robota. Toma$ Bartalos vysvetlil ¢innost’ dispatchera. Zameral sa
hlavne na to kedy konc¢i vykonavanie High Skillu, akym spdésobom je mozné preplanovat’
¢innost’ robota, a akym Spdsobom robot zist'uje ktorti zruénost’ si vybera pri preplanovani.
Ing. Ivan Kapustik pripomenul vSetky nalezitosti tykajuce sa odovzdania dokumentacie
k finalnemu produktu. Pripomenul, Ze tieto informacie najdeme tiez na stranke predmetu.
V termine odovzdania je nutné priniest vytlaceni dokumentéaciu, a médium, ktoré bude
obsahovat’ zdrojové kody hraca. Ing. Ivan Kapustik tiez pripomenul, Zze je vhodné
pokracovat’ vo vyvoji az konania sutaze. Verziu hraca, ktory bude na sut’azit’ je nasledne
tiez potrebné odovzdat na prenositelnom médiu  avykonat update web stranky.
Dokumentaciu je potrebné odovzdat’ aj konkurenc¢nému timu.

10. Nasledovali ukdzky dosiahnutych zru¢nosti robota:

11.

e Otacanie robota - implementoval Marek Mardiak

e Chodza robota - implementoval Viliam Ganz

e Vstavanie robota — implementoval Lukas Beles

e Chodza robota dozadu — implementoval Tomas Backstuber
Diskutovalo sa o rozdielnom spravani robota na rozdielnych PC.
Lukas Beles sa stazoval na nemozZnost’ integracie svojej verzie vstavania do XML suboru.
Reportoval, e problém je v nemoznosti nastavovat’ desatinné &isla pri otdéani kibu. Tiez je
problém v tom, ze Lukas$ potrebuje simultanne hybat’ s viacerymi koncatinami robota. Toto
je pre architekturu XML parsera problém, pretoze rychlost’ kibov sa prepoéitava dynamicky.
Ing. Ivan Kapustik navrhol rieSenie: rozdelenie fazy na viac faz.

Ulohy

ID Riesitel’ Popis Zlf)iétalgil; Termin
21.1 |vsetci Integracia dokumentacie 13/05/09 |19/05/09
21.2 |Beles Finalne vyladenie robota pre sut'az 13/05/09 |29/05/09




