AG NY CUP '7.'- Tim Agenty 007

Zapisnica €. 9

Téma stretnutia: Uvodné stretnutie, vyber ~ Ucastnici:

témy
Miesto: FIIT STU, softvérové studio Bc. Peter Nosko
Datum: 25.november 2008 Bc. DuSan Rodina
Cas trvania: 09:00 - 12:00 Bc. Daniel Slamka
Zapisnicu vypracoval: Bc. Ondrej Sevce Bc. Peter Smolinsky
Stretnutie viedol: Bc. Daniel Slamka Bc. Ondrej Sevce
Prilohy: Bc. Ivan Tomovic

Obsah stretnutia:

* Diskusia ohl'adom prezentacie riadenia projektu pre predmet MSI
* Diskusia ohl'adom vyjadrenia sa k posudku od timu €. 1
* Ing. Marian Lekavy navrhol v dokumentécif projektu nasledovné zmeny:

0 do dokumentacie k riadeniu doplnit autorstvo jednotlivych kapitol

0 doplnit plan projektu - mal by obsahovat konkrétne tlohy a graf ich plnenia

0 doplnit plan aj na letny semester

0 detailnejsie technické ¢asti dokumentacie uvadzat’ ako prilohy, do hlavnej ¢asti
davat’ koncepty rieSeni

* Diskusia ohl'adom prihlasky do sutaze ISI TP Cup.

* Bc. Peter Smolinsky pontkol moznost kontaktovat svojho kamarata z matfyzu, aby nam
pomohol s navrhom fyzikalneho modelu robota

 Cinoroda diskusia oh'adom konkrétnych krokov pri ndvrhu a implementacii rie$enia:

0 Ing. Marian Lekavy nacrtol problém paralelného vykonavania pohybov (malo by
byt rieSené na strane robota), ktorym sa budd davat priznaky indikujuce, ktoré
pohyby je mozné vykonavat naraz a ktoré nie (su protichodné, resp. inak
konfliktné)

0 Rozhodnutie o alternative pre rovnovazny model padlo na fyzikalne vzorce,
ktoré budu cyklicky pocitané a zoskupené do rovnic charakterizujicich stav
robota

0 Rozobratie ¢iastkovych problémov ohl'adom rovnovahy robota:

=  Vypocet relativnej polohy bodov hraca oproti tazisku

= Urcenie pohybu, ktory posunie tazisko robota do stabilnej oblasti

» Elimindcia rotacie celého robota

= Vypocet relativnych/absolutnych rychlosti robota a jeho ¢asti

= DisKkusia, ¢i je Cast tela robota brana ako hmotny bod alebo priestorové
teleso (s rozlozenou hmotnostou do celého objemu)
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ID Uloha Zaciatok  Koniec Stav Priorita Zodpovedné
osoby
Bc. Ondrej Sevce,
Vytvorit modul na , . Bc. Peter
51 vypocet stability robota i _ Neaktivna Vysoka Smolinsky, Bc.
Ivan Tomovic
Vytvorit framework na 28.10. , ., Bc.DuSan Rodina,
- riadenie pohybov 2008 _ AL R Bc. Peter Nosko
Implementovat 28.10. , , “
5.3 jednotlivé pohyby 2008 - Aktivna Nizka Vsetci
Implementacia ch6dze 28.10. , a
5.3.1 T —— 2008 - Aktivna Stredna -
Implementacia kopania 28.10. , .
5.3.2 do lopty 2008 Neaktivna Stredna
5.3.3 Im}?lemfentaaa 28.10. - Aktivna Stredna Bc. Peter Nosko
vstavania 2008
5.4 V}/hladat zaznamy 28.10. - Aktivna Stredna Vsetci
Zapasov 2008
5.5 VATBTEIEE LI el - - Neaktivna Nizka -
pohybov
Dorobit a odovzdat’
71 dokumentaciu 11.11. 13.11. Ukonéend Vysoka Vsetci
ariadenie projektu 2008 2008
Vytvorit offline verzie 1111
7.2 nasSich zdrojovych > 0 . 8' - Aktivna Stredna Vsetci
materialov
Poh;aldatbnzi 1111\;cernlite , 1111, 16.11. . .
73 Tno el ro o.a ao, ktory 2008 2008 Aktivna izka Setci
je na predaj
Vypracovat posudok 18.11. 21.11. L 3 L.
8.1 Uk Vysok Vset
pre tim &1 2008 2008 oncena - Vysoka serd
. Zypr,if:ovvagleTp;léﬂaSky 18.11. 2111 o oo . BeDaniel Slamka,
. vA ncen
o sutaze 4P 2008 2008 oncena - VySOX& B¢ Ivan Tomovit

ajej odovzdanie
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Definovanie novych uloh a cielov na dalsSie obdobie

ID Uloha Zaciatok Koniec Stav Priorita Zodpovedné osoby
Vykonat upravy
dok taci dr 25.11.

9.1 oxumentacie po, 8 - Aktivna Vysokd  Bc. Daniel Slamka
pokynov uvedenych 2008

v Casti obsah stretnutia

Kontaktovanie fyzika

tfyzu, ktory na 25.11. Bc. Pet
92 =~ maA vyzu ory nam - Aktivna Stredna ¢ ,e er/
pomoze s modelom 2008 Smolinsky
robota

Zahrnut do frameworku

na pohyby rieSenie 25.11. , ., Bc.Dusan Rodina,
9.3 - Akt Vysok
problému paralelného 2008 vna ysoxa Bc. Peter Nosko
vykonavania pohybov
Zistenie, Ci je Cast tel .
Istenie, ¢l je cast tefa 25.11. , B Bc. Ondrej Sevce,
9.4  robota teleso alebo - Aktivna Vysoka .
; 2008 Bc. Ivam Tomovic
hmotny bod
Vytvorit sadu funkcii na
ypocet relati h 25.11.
9.5 Vyp? C% re,a 1\,/£1yc : - AKktivna Vysoka Vsetci
poloh casti hraca oproti 2008
tazisku

Vytvorenie funkcie
urcujucej pohyb, ktory 25.11. , ,

9.6 - Akt Stred -
vrati hracove tazisko do 2008 vna redna

stabilnej polohy

Zhrnutie

Nase deviate stretnutie bolo vel'mi ¢inorodé, nacrtlo nové smery, ktorymi sa bude uberat navrh
a implementacia jednotlivych Casti robota. Doslo k definovaniu konkrétnej sady tloh, za ktoré st
zodpovedni konkrétni Clenovia timu. Takisto sme dostali spatna vazby na dokumentaciu od Ing.
Mariana Lekavého, ktory aj navrhol zmeny do d'alSej verzie dokumentacie. Stretnutie hodnotime
ako vel'mi podnetné a prinosné.



