Zápisnica č. 9
DreamTeam
03.12.08

Čas:
18:00 – 19:55

Prítomní:
Ing. Ivan Kapustík

Bc. Tomáš Backstuber

Bc. Lukáš Beleš

Bc. Juraj Belluš

Bc. Marek Mardiak

Bc. Tomáš Bartaloš

Bc. Viliam Ganz

Zapisovateľ:
Bc. Viliam Ganz

Téma:


Priebeh stretnutia:

1. Stretnutie otvoril Ing. Kapustík poukázaním na chýbajúcu zápisnicu z minulého stretnutia. Marek Mardiak objasnil okolnosti, ktoré viedli k tejto situácii a zároveň uistil, že všetky pripomienky predal kompetentným osobám.

2. Následne sme si spoločne pozreli krátku video-sekvenciu na stránke www.youtube.com. Jednalo sa o ukážku najlepších gólov v robotickej simulovanej lige s novým Nao robotom – „Seu Top 5 Goal“. Ing. Kapustík poukázal na tento a podobné zdroje, ako veľmi dobrý zdroj inšpirácie pri riešení problémov robocupu. Zároveň navrhol pridať odkaz na toto video na stránku tímu 

3. Marek Mardiak následne prezentoval zápisnicu z minulého týždňa, pričom spomenul predošlé úlohy. Ing Kapustík nás informoval o potrebe zhodnotiť prínos prototypu v separátnej kapitole a o prezentácii prototypu, ktorá bude o dva týždne. Ďalej nás informoval o posudkoch k prototypom a ich termínoch odovzdania. Nakoniec vyslovil  potrebu ukončenia prác do ďalšieho stretnutia. Pokračovali sme debatou o odovzdávaní v tomto semestri.

4. Juraj Belluš nás oboznámil s výsledkami svojej práce na stavoch, do ktorých zapracoval pripomienky z predošlého stretnutia. Informoval nás o začatí implementácie, pričom navrhol riešenie použitím enumerácií. Ing. Kapustík nás informoval o vzájomnom prezeraní zdrojových kódov medzi tímami.

5. Marek Mardiak prezentoval návrh kontroly pohybov a záchranných pohybov, ktorými by sa robot snažil vyriešiť vzniknutú situáciu. Zároveň poukázal na výhodu zavolania záchrannej akcie priamo z pohybu, kde nastala neočakávaná situácia. Ing. Kapustík označil tento návrh ako súčasť prototypu.

6. Tomáš Bartalos informoval o stave implementácie modulu dispečer. Svoju doterajšiu prácu prezentoval priamo ukážkou zdrojového kódu a krátkym výkladom. Ing. Kapustík vyjadril potrebu odlišovania zručností a vedomostí(znalostí). Následne prezentoval potrebu rozdelenia akcií na úrovne vhodnosti. Tieto akcie by nemali mať informácie o vhodnosti iných akcií. Dispečer sa postupne učí zmenou vhodnosti jednotlivých akcií. Ďalej zdôraznil potrebu náhodného výberu pri rovnakej vhodnosti akcií, aby sa nedalo správanie hráča úplne predvídať.

7. Lukáš Beleš a Tomáš Backstuber predviedli niekoľko pohybov, ktoré sa im podarilo implementovať. Jednalo sa o pomerne základné pohyby ako mávanie, jednoduchá chôdza a pod. Ing. Kapustík definoval chôdzu na úrovni kĺbov, čím demonštroval zapojenie viacerých kĺbov do tohto pohybu.

8. Tomáš Backstuber žiaľ nestihol vytvoriť reakcii na posudok, zaviazal sa vytvoriť posudok do najbližšieho stretnutia.

Stav riešenia úloh z predchádzajúcich stretnutí

ID
Riešiteľ
Popis
Dátum zadania
Termín

8.1
Mardiak
Detailnejšie špecifikovať kontrolu riadenia kĺbov, zapracovať preplánovanie dispečerom
26.11.08
Prebieha

8.2
Backstuber, Ganz, Beleš
Implementovať základné pohyby robota pre prototyp, pripraviť výstup parametrov fáz
26.11.08
Prebieha

8.3
Bartaloš
Pokračujúca práca na implementácii dispečera
26.11.08
Prebieha

8.4
Ganz
Úprava obsahu stránky, doplnenie dokumentácie
26.11.08
Splnená

8.5
Belluš
Detailnejšie špecifikovať návrh stavov, ich klasifikáciu zo stavu sveta, identifikáciu stavov hráča, doplnenie default stavu, stavov pre pohyb hráča
26.11.08
Prebieha

8.6
Backstuber
Vypracovať reakciu na posudok
26.11.08
Prebieha

Úlohy

ID
Riešiteľ
Popis
Dátum zadania
Stav

9.1
Bartalos
Finalizácia prototypu modulu dispečer
12.11.08
Prebieha

9.2
Belluš
Ukončiť prácu na stavoch
12.11.08
Prebieha

9.3
Mardiak
Finalizovať návrh kontroly
12.11.08
Prebieha

9.4
Ganz, Beleš, Backstuber
Imlementovať niektoré základné pohyby
12.11.08
Prebieha

