Tim 17 Zije...

Z.apisnica zo stretnutia ¢.13

Datum: 22. februar 2011
Cas stretnutia: 16:10-17:06
Miesto: Softvérové $tadio
Zapisovatel’: Bc. Andrej Bistak
Pritomni:

Veduci projektu:  Ing. Marian Lekavy, PhD.

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:

Tomas Blaho mal ulohu predikcia pohybu lopty a stpera (hraca). V ramci rieSenia tejto ulohy
si pozrel diplomovu pracu Ing. Petra Ertla, ktora sa tyka robotického brankdra a Tomas si pozrel ako
ratal predikciu lopty. Pre predikciu hraca staci ratat’ jeho rychlost’ a poziciu. Bolo by fajn, ak by sa mu
podarilo vymysliet’ predikciu hraca, ale asi to je prili§ naro¢na uloha. Dalo by sa zatial’ predpokladat,
ze ak sa lopta priblizi k hracovi na urciti vzdialenost’, tak hra¢ pdjde k nej. Prezentacia vysledku ulohy

by mohla prebichat’ ukdzanim hernych situacii a naslednym odhadom a predikciou.

Peter Pasiak mal za ulohu zistenie vhodnosti nahravky. Ulohu riesi tak, Ze vypoéita priamku z
pozicie lopty a ciela a potom vzdialenost’ hra¢ov od nej. Ma si pozriet’ 2D futbal timy (aj 10 r.

dozadu), pripadne 3D, lebo tato téma uz bola rieSend a aby nemusel vymyslat’ nieCo nové.
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DalSou moznost'ou rieSenia tejto ulohy je pre vzdialenej$iu poziciu lopty ratat’ s va¢sou vzdialenostou,

z ktorej je superov hra¢ schopny dostat’ sa k lopte (obr. 1).

Obr. 1 Prvé navrhované rieSenie pre zistenie vhodnosti nahravky

Dalsim navrhovanym riesenim je, e cesta lopty je rozdelend do malych krokov a akoby hrag v

kazdom kroku ide priamo k lopte (obr. 2).
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Obr. 2 Druhé navrhované rieSenie pre zistenie vhodnosti nahravky

Peter Holak mal Glohu prispdsobenie pohybov na retazenie. Pozera kod, analyzuje a zistuje,
kde a ako sa vyuziva is final a finalize. Bude musiet nakreslit diagram pohybov, aby mohol
jednoduchsie prispésobovat’ pohyby. Ma komunikovat’ taktiez s kolegom z druhého timu, ¢o robi
pribuznt tlohu. Ma pozriet’ a odstranit’ pripadné vyskytnuté problémy. PreruSovanie by sa mohlo
vykonavat’ tak, ze od momentu, kedy sa zisti, ze ma nastat’ prerusenie sa pocka na najbliz§iu moznost’
vhodnt na prerusenie a to sa v tom momente vykona. Peter tak isto opravuje a vylepsuje svoj planovat’
z prvého semestra a tak isto sa pozrel aj na implementaciu tzv. high skillov, ¢ize vysSim alebo
zlozitejSich pohybov nakolko zatial’ to boli low (nizke, jednoduché) skilly a len obalené do akoze

vyssich.

Roman Bilevic mal za ulohu pladnovanie trajektorie. Zistil, ze si dve pozicie hraca a to
pociatocna s natocenim a findlna s natoCenim. M4 sa vytvorit' zoznam anotacii s vyuzitymi typmi

pohybov pre dosiahnutie ciel'a. Samotny proces podl'a pociato¢ného planu bude prebichat’ tak, Ze z
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povodného natoCenia (obr. 3, Cislo 1) sa hra¢ nato¢i smerom k cielu (Cislo 2), prejde na cielovi

poziciu (¢islo 3) a otoci sa spravnym smerom (Cislo 4).
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Obr. 3 Proces rieSenia ulohy

Na obrazku 4 st zobrazené 2 mozné vylepSenia. Cislo 1 zobrazuje pociato¢né otoCenie hraca. Cislo 2
zobrazuje, ako by mohol hra¢ ist’, aby sa dostal na cielovi poziciu a v spravnom finadlnom otoceni.
DalSia moznost’ je, ze sa hra¢ nasmeruje priblizne na smer k ciel’u (Cislo 3), pdjde k nemu a az pred

nim (Cislo 4) zacne zatacat’, aby sa dostal na spravnu poziciu v spravnom otoceni.

Obr. 4 Dve moznosti vylep$enia ulohy

Momentélne zistuje ako vypocitat’ pociatoény uhol otoCenia hraca, aby bol nasmerovany spravnym
smerom. Ma zistit’, ako spravit’ test a prezentaciu. Dalej treba zistit’ ako spravit’ zoznam tkonov, ktoré
sa nasledne pustia a budu testované. Ak by sa dalo, mohol by to spravit’ Cisto v Jave a Ruby by nechal
zatial’ tak, kym ho nutne nepotrebuje. Mal problém, ¢i moze byt akceptovatelnd odchylka pri otacani i
presune a po konzultécii sa dospelo k zaveru, ze tato odchylka by mala byt ako vstup ako pri otacani,
tak aj pri presune. Mal by sa zamysliet’ taktiez nad tym, Ze v ceste méze mat’ hra¢ i nejaké prekazky,
nakol’ko s touto alternativou zatial’ nepocital. Zatial' staci nejaky jednoduchy algoritmus aspon, ale
nech je do budicna vytvoreny pre tento icel vytvoreny priestor. Tento algoritmus sa mdze nasledne
optimalizovat’ v buducnosti. Mal by vediet’ identifikovat’ poziciu a druh prekazky (stojacia, prip.

leziaca) — konvexny obal hraca.
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Andrej Bistak mal tlohu optimalizaciu pohybov. Analyzoval existujlice pohyby, ako aj
pohyby vyuzivajuce sa na turnaji RoboCupu na nasej fakulte. Zatial sa mu vSak nepodarilo
optimalizovat’ nejaky pohyb natolko, aby ho do nejakej miery efektivne vylepsil. S kolegom z
druhého timu, ktory ma tiez tito ulohu, sa ma skontaktovat’ a dohodnut’, Ze ktory z nich ktory pohyb

bude optimalizovat’.

Jozef Macho mal ulohu zistenie pozicie/stavu hracov, ktorych vidi aktudlny hrac¢. Pozeral si a
analyzoval kdd a zistoval ako funguje. Skasal aj nieo menit’ a nechaval si vypisovat’ nejaké vypisy.
Ak uz nie je rieSeny problém, Ze i hrac stoji alebo lezi a kam je natoceny, tak sa ma na to pozriet’ a

skusit’ to vyriesit.

Filip Badura ma za tlohu analyzu aktualneho stavu hry. Vykonal uz analyzu, ¢o ho z
aktualneho stavu hry zaujima a st to najma polohy a rychlosti. Bude to vlastne rozsirenie ulohy Petra
Passaka z minulého semestra, ktory tiez pracoval s aktualnym stavom hry. Mal by riesit’ uz zlozitejSie
ulohy, ako napr. utok 2 na 2. M4 z pozicie lopty a hracov a ich natocenia vydedukovat’, ze kto je k nej
najblizsie. Nakol'ko hra¢ nevidi celu plochu, napr. za nim, bolo by treba v budicnosti vyriesit’
komunikaciu medzi hra¢mi, ktory by si predavali informacie, Ze kto ¢o vidi, informacie o hracov a
lopte a pod. Ak hra¢ nevidi loptu isty Cas, tak nevie povedat’, ze kde sa nachadza. Mohol by sa pozriet,
ako by sa dalo vyuzit’ zistovanie vzdialenosti lopty od hraca, ktoré robil Peter Passak pocas prvého
semestra, prip. vymysliet’ sposob, ako by sa to dalo zistit. Testovanie by mohlo prebichat’ tak, Ze by si

navrhol herné situacie a moznosti hry (napr. 2 na 2 na stperovej polke a s loptou = prechod do tutoku a

pod.)
Ing. Lekavy nas upozornil, aby sme robili poriadnejSie zapisnice zo stretnuti.

Tim dostal spolo¢nu tlohu nakreslit’ tlohy ¢lenov timu a ¢asti/moduly hraca a ich vzajomné
zavislosti na trovni uloh, aby sme sa vedeli zosynchronizovat’ s druhym timom a aby sme vedeli, ¢o je
spravené, o treba spravit, ¢o od ¢oho zavisi, na ¢om sa pracuje a pod. Ulohu netreba vyriesit' do
konca tohto (prvého) Sprintu, no mohla by sa riesit’ ¢im skor — najlepsie do 1. tyzdna 2. Sprintu a

mame to oznamit’ taktiez druhému timu.
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Ulohy stanovené pre prebiehajici $print &.x:

Zodpovedna [ Odhadovany | Skutoény Termin
ID Popis tlohy
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 H Filip Bad’ura 20 29.2.2012
ry

Blizsi popis k jednotlivym uloham:

01 Predikcia pohybu lopty a stpera(hraéa) — 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 r6zne kopy, napriklad kop oblucikom ma iny faktor timenia, ¢ize treba
ratat’ aj s vertikalnou a aj s horizontalnou zlozkou, taktieZ treba vyratat’ pravdepodobnost’ pohybu

superovho hraca, aj s pouzitim ukladania jeho predchadzajacich pohybov.

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

k zastaveniu lopty stiperom.

03 Prisposobenie pohybov na ret’azenie — je nutné rozdelit’ nekonecné 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 Optimalizacia 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
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06 Zistenie pozicie/stavu hracov, ktorych vidim — z modelu sveta je potrebné zistit’, aky je
stav hracov, ktorych vidim, ¢iZe ¢i stoja, alebo lezZia, spolu s poziciami, da sa to vyuzit’ napriklad pri

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

07 Analyza aktualneho stavu hry — ako vstup nam sltizia vsetky pozicie, ako vystup ocakédvame
hernti informaciu — Gto¢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 ramci hry, nas tim je v Gitoénej/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 dostato¢na, treba brat’ do ivahy natocenie hracov, treba identifikovat’
situacie v ramci navrhu, taktiez je dobré zistenie, ktorym smerom sa posuva hra, v tejto tillohe by sa

malo jednat’ o analyzu, navrh aj implementaciu
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