Tim 17 Zije...

Z.apisnica zo stretnutia €.

Datum: 15. februar 2012
Cas stretnutia: 11:00 — 13:30
Miesto: d124
Zapisovatel’: Bc. Tomas Blaho
Pritomni:

Vedici projektu:  Ing. Marian Lekavy, PhD.
Ing. Ivan Kapustik

Clenovia timu: Bc. Filip Bad’ura
Bc. Roman Bilevic
Bc. Tomas Blaho
Bc. Andrej Bistak
Bc. Peter Holak
Bc. Jozef Macho

Bc. Peter Passak

Priebeh stretnutia:

Prvé stretnutie sme absolvovali v miestnosti na bloku D na prvom poschodi. Pretoze softvérové studio
bolo obsadené. Ako prvy sa ujal slova Ing. Lekavy. Oboznamil nas s priebehom semestra na predmete
TP2 — 5 celych Sprintov, 6. Sprint bude polovi¢ny, v 3. Sprinte je oCakavané, ze budeme mat’ va¢sinu
produktu hotovt, ¢ize musi byt produkt uz funkény a uceleny. Zaroven po 3. Sprinte bude priebezné
odovzdanie a treba sledovat’ pokyny veducich predmetu. ZvySok semestra by sme sa mali uz venovat’
len testovaniu, optimalizovaniu a odlad’'ovaniu. Taktiez sme boli upozorneny, ze vzdy po zadani iloh

treba mat’ do tyZdna hotovy aspoil navrh.
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Informacie k sat’aziam:

IT SRC — v polovici aprila, budeme prezentovat’ robocup, formou plagatu(postera) a zaroven ukazky

pohybov(atraktivne je vraj padanie, ale nema to byt len to) a hry(pominulé roky za pomoci youtube),

ROBO CUP — koncom maéja, pozriet’ v ¢om sa sut'azi na fiit.stuba.sk/robocup

Druhy tim, kde ostali uz len Styria ¢lenovia, sa bude zaoberat’ tlohami:

testovaci framework - treba spravit’ zlozitejSie testovanie, zabezpecit' novii komunikaciu hrac-server,
zistit’ ¢i chceme aby si vymienali, do tyzdila navrhntt, ¢o chceme zistovat’ a sledovat’ pri pohyboch,
napriklad presnost’ kopu, ako rychlo sa kopne do lopty, pod akym uhlom — toto vSetko sa bude

testovat’

refaktoring kodu — vytvorit’ kniznice pre Casto sa opakujuce Casti kodu

Ulohy stanovené pre prebiehajici §print &.x:

Zodpovedna [ Odhadovany | Skutoény Termin
ID Popis ulohy
osoba ¢as (hod.) ¢as (hod.) | dokoncenia

Predikcia pohybu lopty
01 Tomas Blaho 20 29.2.2012
a supera(hraca)

Zistenie vhodnosti

02 Peter Passak 20 29.2.2012
nahravky
Prispdsobenie pohybov na
03 Peter Holak 20 29.2.2012
ret’azenie
04 Planovanie trajektorie Roman Bilevic 20 29.2.2012
05 Optimalizacia pohybov Andrej Bistak 20 29.2.2012

Zistenie pozicie/stavu
06 Jozef Macho 20 29.2.2012
hracov, ktorych vidim

Analyza aktualneho stavu

07 Filip Bad’ura 20 29.2.2012
hry
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Blizsi popis k jednotlivvm uloham:

01 Predikcia pohybu lopty a stapera(hra¢a) — predikcia pohybu lopty sa rata z rychlosti a Smeru
lopty, ako to ratat’ najdeme v bakalarke niektorého zo Studentov, ktorymi sme sa uz zaoberali (od Ing.
Lekavého), treba dat’ pozor na rozne kopy, napriklad kop obluc¢ikom ma iny faktor tlmenia, ¢ize treba
ratat’ aj s vertikalnou a aj s horizontalnou zlozkou, taktieZ treba vyratat’ pravdepodobnost’ pohybu

superovho hraca, aj s pouzitim ukladania jeho predchadzajicich pohybov.

02 Zistenie vhodnosti nahravky/strely — overit’, ¢i pri strele na branku alebo prihravke neméze dojst’

k zastaveniu lopty superom.

03 Prispdsobenie pohybov na ret’azenie — je nutné rozdelit’ nekoneéné pohyby na ¢Casti, tak aby sme
mohli ret’azit’ viacero pohybov, pri pokusoch o to sa vyskytla chyba — hra¢ bol menej stabilny, treba
zistit’ o ¢o ide a ako to opravit, vo finalizaénych — ukoncovacich fazach treba zabezpecit’ dostanie sa

do standardnej polohy — treba prispdsobit” XML.

04 Planovanie trajektérie — ide 0 jednoduché planovanie — pomocou dostupnych pohybov, resp. ich

anotacii

05 Optimalizicia pohybov — treba sa dohodnut’ s ¢lenom z druhého timu, ktory to ma na starosti (Bc.

Andrej Sladecek), ¢o kto bude robit’, a treba optimalizovat’ ¢o najviac pohybov

06 Zistenie pozicie/stavu hracov, ktorych vidim —z modelu sveta je potrebné zistit,, aky je
stav hracov, ktorych vidim, ¢ize Ci stoja, alebo lezia, spolu s poziciami, da sa to vyuzit’ napriklad pri

nahravani, a to tak, Ze s touto informaciou sa ndm nestane, ze nahrame leziacemu hracovi

07 Analyza aktualneho stavu hry — ako vstup nam slizia vsetky pozicie, ako vystup ocakavame
hernt informaciu — ato¢ime, branime sa, na ktorej sme polovici, kto ma loptu, odhad lopty — ku komu
smeruje, ktori tim ma loptu, sme pred branou, sme pri strede ihriska, mam/nemam loptu, som medzi
loptou a branou, ¢o som ja v radmci hry, nas tim je v uto¢nej/obrannej formacii atd’...(malo by ich byt
18), treba riesit’ natocenie hlavy do oblasti, z kadial’ nemam informacie; detekcia, kto ma loptu — ku
komu je lopta najblizSie — nie je dostatoCna, treba brat’ do tivahy natocenie hracov, treba identifikovat’
situacie v ramci navrhu; taktiez je dobré zistenie, ktorym smerom sa postva hra, v tejto tlohe by sa

malo jednat’ o analyzu, navrh aj implementaciu
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