Tim 17 Zije...

Z.apisnica zo stretnutia ¢.14

Datum: 28. februar 2012
Cas stretnutia: 16:00 — 18:50
Miesto: Softvérové $tadio
Zapisovatel’: Bc. Jozef Macho
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:

Kedze toto stretnutie bolo 3. v poradi za tento semester, nasledovala rekapitulacia tiloh, ktoré sme do
tohto tyzdia mali spravit’, a tak uzavretie Sprintu. Jednotlivé ulohy boli rieSené takto:

01 — Predikcia pohybu lopty a supera(hraca) — Tomas Blaho

- Analyzoval predikciu lopty z diplomovej prace, pri implementacii odhalil chybu, ktora
bola v metode getSpeed, lebo tato predikcia zle fungovala

- Pri ukazke kazdu sekundu agent predvida, kde sa hra¢ umiestneny oproti bude
nachadzat(siradnice) o 5 sekund

- Ukazka nebola vel'mi presna, pravdepodobne kvoli rychlosti

- Uloha bola implementovana bez spomalenia, ale mala byt implementovana s nim

- Niektoré vzorce boli nespravne pochopené

- Je potrebné tlohu dokoncit’, hlavne s pomocou vzorca zo str. 63

02 — Zistenie vhodnosti nahravky — Peter Pas§ak
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- Vypocital kuzel’, podla ktorého urcil vzdialenosti d6lezité pri vyhodnocovani vhodnosti
nahravky, predstavil to aj na obrazku

- Pri vyhodnocovani vhodnosti sa pocita ¢i sa v Gtvare nachadza stperov hrac, ked ano,
prihravka sa vyhodnoti ako nevhodna

- Podrla vedtceho timu nie §t'astne zvoleny ttvar, ale ako zaciatok dobré a akceptované,
v d’alSom sa bude menit’ Gtvar

- Pri ukazke sa agent pohol z vypocitaného ttvaru mimo ttvar a nahravka sa vyhodnotila
ako vhodna

03 — Prisposobenie pohybov na zret’azenie — Peter Holak

- Zmenil spracovanie High Skill(d’alej HS) na 4 stavy — tivodny, vykonavanie, finalizovanie
a skonceny

- Finalizacia musi pozostavat’ z 1 fazy — ked’ skonci, bud’ sa zastavi alebo sa vyberie d’alsi
Low Skill(d’alej Ls)

- Spravil dokument organizacie HS a LS — Java aj Ruby

- Podla jeho zisteni sa metoda checkProgress vola zbyto¢ne pocas vykondvania LS — ma
k tomu pridat’ komentar, umiestnil to na Wiki

- Nacrtol cyklus agenta, umiestnil to na Wiki

- Pri ukazke iSiel agent k lopte a dostal sa k nej, funguje teda chodza k lopte a tiloha bola
akceptovana

04 — Planovanie trajektérie — Roman Bilevic

- Vytovoril nov triedu TrajectoryPlanner — ma dva parametre — zaciato¢na
pozicia+natocenie a kone¢na pozicia+natoCenie a vykona sa pohyb na dany bod

- Urd¢i sa vektor, vykona sa natocenie a nasleduje pohyb na dany bod

- Vznikla diskusia o0 zacykleni, ked’ sa nedostane presne na dany bod, ¢o je mozné riesit’
toleranciou, pri¢om zaver vyneseny tak, ze v d’alSom sa ma dostat’ agent najblizsie k ciel'u
ako sa da

- Ukéazka — zadal vstup a ukazali sa naplanovené pohyby

-V dalsom sa ma vytvorit’ aj alternativny plan a testovanie vykonat’ pomocou unit testov
a zistit’, kol’ko to celé trvalo

- Uloha bola akceptovana

- VylepSovanie je mozné pridanim prekazok, optimalizaciou pouzitého algoritmu
a pridanim hréaca

05 — Optimalizicia pohybov — Andrej Bistak

- Préacou v prvom S$printe zrychlil otocenie a spresnil ho, ¢o ukazal aj na videu

-V dalSom chce vytvorit’ 45° otoCenie, pretoze zatial’ je hotové iba 90° a otacanie o 5°
- DalSou ulohou v tomto smere mdZe byt’ aj rota¢na chddza, teda chddza do obliku

- Uloha bola akceptovana

06 — Zistenie pozicie/stavu hracov, ktorych vidim — Jozef Macho

- Odhalil nepresnost’ pri uréovani hracov, ktorych agent vidi — ked’ agent vidi aj seba, zaradi
sa k superom, aj k spoluhra¢om — potreba opravit’

- Implementoval zistenie pozicie, pricom v ukazke postavil oproti sebe hraca jedného timu
a 3 hracov iného timu, ked’ sa videli, tak jednotlivi hrac¢i vypisovali stav agentov, ktorych
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07 — Analyza aktuilneho stavu hry — Filip Bad’ura

Tim 17

Voo

vidia a nasledne jednému hra¢ovi naplanoval pad, ¢oho nasledkom hra¢, ktory tohto
padajuceho videl vypisoval, ze videny hrac je na zemi

- Uloha bola akceptovana

- Zistil, Ze ihrisko je posunuté o 1, ¢o je v d’alSom uloha, ktord musi byt’ vyrieSena

- Nemal v rieSeni zahrnuta predikciu, detekoval ¢i hra¢ brani alebo utoci a situaciu kol'’ko na
kol’ko hracov na seba ide

- Ma pridat’ d’alSie stavy, nema situaciu s loptou, to treba doplnit’

- Ma predpokladat’ aj situacie, ktoré este nie je mozné nasimulovat’, ale ma k nim vytvorit

testy

- Uloha bola rozdelena:

o Cast detekcie poctu hracov a prvotné stavy — akceptovana
o zvys$né spomenuté sucasti zostavaju do d’alSieho $printu

Ulohy stanovené pre ukon&eny $print &.5:

Zodpovedna [ Odhadovany | Skutoény
ID Popis tlohy Stav
osoba ¢as (hod.) ¢as (hod.)

Predikcia pohybu lopty N Ciastotné

01 Tomas Blaho 20 20
a supera(hraca) akceptovana
Zistenie vhodnosti
02 Peter Passak 20 20 Akceptovana
nahravky
Prispdsobenie pohybov na
03 . Peter Holak 20 20 Akceptovana
ret’azenie

04 Planovanie trajektorie Roman Bilevic 20 20 Akceptovana
05 Optimalizacia pohybov Andrej Bistak 20 20 Akceptovana

Zistenie pozicie/stavu
06 ) Jozef Macho 20 20 Akceptovana

hracov, ktorych vidim

Analyza aktualneho stavu . Ciasto¢ne
Filip Bad'ura 20 20

07 hry akceptovana

Po rekapitulacii a akceptacii jednotlivych uloh sme s vediicim zrekapitulovali ulohy, ktoré sme

identifikovali pocas prezentacie skoncenych uloh a identifikovali sme d’al§ie tilohy pre nasledujuci

Sprint.
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Ulohy stanovené pre ukon&eny $print &.5:

Zodpovedna [ Odhadovany | Skutoény Termin
ID Popis tlohy
osoba ¢as (hod.) ¢as (hod.) ukon¢enia
01 VylepSovanie planova¢a | Roman Bilevic 20 14.3.2012
02 Optimalizacia pohybov Andrej Bistak 20 14.3.2012
03 Kracanie za loptou | ----------- 20 14.3.2012
04 | Zadefinovanie High Skillov | Peter Passak 20 14.3.2012
05 Analyza situacie Filip Bad’ura 20 14.3.2012
06 Vytvorit’ tkroky Andrej Bistak 20 14.3.2012
Sumarizécia pohl'adu na
Jozef Macho 20 14.3.2012
07 hraca
08 Podpora viacerych hracov Peter Holak 20 14.3.2012
09 Vylepsenie GUI Peter Holak 20 14.3.2012
Potencialna
Otocit’ znamienka dat
——————————— 120 uloha do
10 | prichadzajicich zo servera _
budiicnosti
Potencialna
1 Obalit’ High Skill | = ----------- 20 uloha do
buduicnosti
Predikcia pohybu lopty
12 Tomas Blaho 10 14.3.2012
a supera(hraca)

Blizsi popis k jednotlivvm uloham:

01 VylepSovanie planovaca — vytvorit’ aj alternativny plan a testovanie vykonat’ pomocou unit testov
a zistit’, kol’ko to celé trvalo. VylepSovanie je mozné pridanim prekazok, optimalizaciou pouzitého

algoritmu a pridanim hraca.

02 Optimalizacia pohybov — vytvorit’ 45° otocenie, pretoze zatial’ je hotové iba 90° a otacanie o 5°

Dal3ou tilohou v tomto smere moZe byt aj rotacna chodza, teda chddza do obluku.
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03 Kracanie za loptou — je potrebné vylepsit momentalny stav kracania za loptou tak, aby sa hrac,

ked’ sa mu dostane lopta z dohl’adu, pokusal najst’ loptu.

04 Zadefinovanie High Skillov — vytvorit’ High Skilly tak, aby bol hra¢ schopny hrat’ futbal. Teda

Dostat’ sa k lopte, nastavit’ sa na strelu a vystrelit’ na branku.

05 Analyza situacie — Do rieSenia ma byt’ zahrnuta predikcia. Je potrebné pridat’ d’alSie stavy

a doplnit’ i situaciu s loptou. Je potrebné vytvorit testy k situaciam, ktoré este nie je mozné
nasimulovat’.

06 Vytvorit’ ukroky — vytvorit’ tkroky tak, aby sa agent vedel dostat’ k lopte tak, aby vedel dobre

vystrelit'.

07 Sumarizacia pohP’adu na hraca — je potrebné prehl'adne zosumarizovat’ informacie, ktoré

dokazeme z jednotlivych tried ziskat’ a tieto zavesit’ na zdiel'ané miesto — Wiki.

08 — Podpora viacerych hracov — treba spravit’ také zmeny, aby bolo mozné jednoducho spustat’

viacerych hracov naraz.
09 — VylepSenie GUI — zmenit’ GUI tak, aby vyhovovalo momentalnym potrebam prace so serverom
a hra¢mi.

10 — Otocit’ znamienka dat prichadzajucich zo servera — maju sa zmenit' znamienka pre
protihracov tak, aby vlastne kazdy hra¢ riesil rovnaku situaciu podla timu, v ktorom sa nachadza(teda

z perspektivy jednotlivych hrac¢ov je spdsob utocenia vzdy ,,zI'ava doprava‘)

11 — Obalit’ High Skill — spravit’ obalenie pre High Skill tak, aby sa dal jednoducho spustat’ Ruby
skript v Jave, podobne I'ahko ako sa java spusta v Ruby
12 - Predikcia pohybu lopty a supera(hraéa) — je potrebné implementovat’ tilohu s tym, Ze ratame aj

so spomalenim. Treba zmenit’ vypoc¢tové vzorce, ktoré boli nespravne implementované, hlavne
S pomocou vzorca zo str. 63.

Robocup - treti rozmer



