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Stav zadanych uloh z minulého stretnutia:

ID | Pridelené ¢lenovi Opis ulohy Stav
1 | Martin zaoberat’ sa novym modulom, ktory Martin sa zaoberal
ma za Ulohu vypogitat’ polohu objektoy] tymto modulom a prisiel
na okne s novymi napadmi,
vypocitanie vzdialenosti
a daflSie srandy, in
progress
2 | Lukas dozerat’ na vloZenie informacii pre Bolo to rozpracované a
architekturu su navrhnuté prvé
templatey, mensie
problémy s databazou.
stale in progress.
3 | Patrik zobrat fotky z google streetview a Porovnanie bolo
odskusat detekciu vykonané, vyuzil
existujuce kody/metody,
stale in progress.
4 | Robo demo pre rozpoznavanie giest stale sa pracuje, in
progress
5 | Marianna a Peto pokraCovat s OpenGL, odskusat spravili sa nejaké




objavujuce sa a miznuce objekty animacie, pridanie textu,
hybanie textu, jeho

zobrazenie
6 | Jakub zaoberat’ sa detekciou tvare a in progress
spracovavat hibkovu informaciu
7 | Jurgj natocit dalSie videa, aj mimo mesta, | vyrieSené

pripojit k nim GPS informacie,
spristupnit GPS aplikaciu

8 | vSetci Clenovia definovat’ aké vstupy a vystupy ma
kazdy modul

Priebeh stretnutia:

e najskdr sme si skusili prehliadnu foliu s projektorom a vyhnotili, Ze projekcia na foliu je
prili§ silna a video v pozadi nie je dobre vidiet.
e optické prelozenie projektorov cez seba aby to davalo zmysel (aby bol obraz spravne
preloZzeny)
e vytvorili sme si plan / schému architektury ( vid. priloha)
o kazdy modul by mohol bezat ako samostatny thread
o Robova android aplikacia pre gesta by bola ako samostatna ¢ast’ (resp. jedina
externa Cast’) a komunikovala s programom cez TCP protkol (zatial budeme )
diskutovali sme hibSie o celej architekture, podrobnejSie rozvrhnutie modulov
dohodli sme sa sme sa dlhodobejsie:
o registracia obrazu/kalibracia (lokalne deskriptory), najskdr sa budeme hrat
staticky akozZe auto stoji

e Dohodli sme sa na dvojiciach pre code review:
Peter - Marianna

Juraj - Robo

Jakub - Lukas

Martin - Patrik
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Ulohy do d'alsieho stretnutia:

ID | Pridelené €lenovi Opis ulohy

1 | Jurgj pozriet’ si projekt s Robom




2 | Lukas pohrat sa s databazou, sql lite

3 | Patrik registracia obrazu/kalibracia (lokalne deskriptory) ako priorita
neskor detekcia

4 | Martin Zastavit za krapcom a vytvorit prototyp na demonstrovanie

vypoctov polohy hlavy v Matlabe

5 | Marianna a Peto

vyuzit openCV, zac€at nejaku najlahSiu hru

6 | Robo

TCP LukaSovi, gesta a hlas

7 | Jakub

zaoberat sa detekciou tvare a spracovavat hibkovu
informaciu

8 | vSetci &lenovia

Prilohy:
Priloha A. Navrh architektury




Priloha B. Nova nastenka




