Zápis z 15. stretnutia tímu č.8
Dátum: 16.3.2015
Miestnosť: Jobsovo softvérové štúdio (lab 1.31) (FIIT-STU)
Prítomní:
Pedagóg : 		Ing. Ivan Kapustík
Členovia tímu: 	Bc. Peter Filípek, Bc. Metod Rybár, Bc. Michal Segeč, 
			Bc. Juraj Šimek, Bc. Martin Vrabec, Bc. Miroslav Wolf

Stretnutie viedol: Ing. Ivan Kapustík
Zápis: Bc. Metod Rybár
[bookmark: _GoBack]Zvolený nasledovný zapisovateľ: Bc. Martin Vrabec
Téma stretnutia
Stretnutie v priebehu šprintu, zhodnotenie stavu jednotlivých úloh, ktoré sú naplánované na tento šprint.
	Číslo úlohy
	Zhrnutie úlohy
	Riešiteľ
	Zodpovedný
	Stav úlohy

	INFINITY-148
	Pripraviť videá a plagát na IIT.SRC konferenciu
	Peter Filípek, Michal Segeč
	Michal Segeč
	Splnené

	INFINITY-153
	TestFramework refaktoring
	Michal Segeč, Martin Vrabec
	Michal Segeč
	Čiastočne splnené

	INFINITY-152
	RoboCupLibrary refaktoring
	Juraj Šimek
	Martin Vrabec
	Splnené

	INFINITY-151
	Pridanie hráča do TestFrameworku
	Juraj Šimek
	Juraj Šimek
	Splnené

	INFINITY-37
	Detekcia padania hráča
	Peter Filípek, Miroslav Wolf
	Miroslav Wolf
	Čiastočne splnené

	INFINITY-149
	Mergovanie vetiev
	Metod Rybár
	Peter Filípek
	Splnené

	INFINITY-150
	Analýza pádu agenta pri otáčaní
	Metod Rybár
	Metod Rybár
	Čiastočne splnené





Opis stretnutia
· Peter Filípek pripravoval plagát na IIT.SRC. Spravené. Popis plagátu, detekcia pádu, popis robota, popis úloh. Ing. Kapustík dá pripomienky k plagátu, bude pripravovať článok, pripraviť si konkrétne výsledky na papier k prezentácii. Michal Segeč popísal aké videa stiahol, finálové zápasy, riešenie Gitman videí. Treba ešte dorobiť aktuálne videa. Ing. Kapustík tiež pozrie videa z minulých rokov. Bavili sme sa o tom ako bude prebiehať prezentácia na IIT.SRC, slučka, pripravene situácie na notebooku. 
· Bavili sme sa o špecifikácií Nao robota. Porovnanie spracovania dát medzi robotom a simuláciou, simulácia dostáva priamo údaje zo senzorov, nemusí ich spracovávať. 
· Refraktoring TestFrameworku. Michal Segeč s Matom Vrabcom. Martin ochorel. Stihlo sa zatiaľ 11 balíkov. Code detector okolo 200 warningov, chýbajúce referencie, chyby typov. Chyba načítavania implementačnej triedy, ktorá je nedorobená a rozbitá. Veľa tried, ktoré nie sú využívané. Ing. Kapustík navrhol odstrániť nedorobené veci, ale zaznamenať co tam bolo. Dva JUnit testy zlyhávajú. Duplicitné funkcie RobocupServer. Michal prešiel metrikami, ale zatiaľ nemá zanalyzované. 
· Refraktoring RoboCupLibrary. Juraj už mal minule, dorábal drobnosti a písal dokumentáciu. 
· Pridávanie hráča do TestFrameworku bolo splnené minule. Bol na stretnutí bakalár, ktorý sa tomu venuje tiež. Ukazovali sme porovnanie našich a jeho zmien a dohodli sa co s tým. On odstránil nefungujúce veci a dorobil nejaké drobnosti, napr. nastavenie rýchlosti lopty, nastavenie pozície strely, najmä funkcie užitočné na testovanie brankára. Ing. Kapustík navrhol, že máme prebrať tie nastavenia, keďže sa môžu hodiť viacerým. Bavenie sa o tom ako fungujú a ako majú fungovať testy. Lepšie bude ak streľbu nebude vykonávať hráč, keďže ten nie je spoľahlivý. Peter hovoril, že asi GUI nebudeme brat keďže sme už menili, ale preberieme to nastavenie.
· Detekcia padania hráča. Peter Filípek a Miroslav Wolf. Miro skúšal algoritmus co našiel, ale moc nefungovala, keďže je určená na človeka a robot ma iné parametre. S Petrom skúšali pomocou receptorov na nohe, fungovalo lepšie, mal problémy keď padol na chrbát, že mu dlhšie trvalo kým zistil ze spadol. R, phi a theta parametre asi dokážu pomôcť pri detekcii. Peter skúšal aj podla akcelerometra, podla Hudeca, ako akcelerometer meria gravitačné zrýchlenie na osiach, zistil ze keď padne tak sa zmení hodnota pádu na jednotlivých osiach. Problémy pri testovaní, treba testovať na jednom LowSkille, zrýchlenie do bokov by nemal byt problém, keďže takú rýchlosť nedokáže zvládnuť. Pozrie sa ďalej na foot receptors v spojení s akcelerometrom. Nastavenie do x a y osi na 8 alebo 9 kedy by malo byt jasne ze padol. 
· Spájanie bolo už minule. 
· ZMP, problémy s finalizáciou, lepšie bude ak WalkFast bude len na rýchlu chôdzu a lepšie bude ak sa moc vychýli od cieľa tak ukončí pohyb a otáčanie sa bude riešiť len v klasickom Walk. Spraviť dokumentáciu ako spraviť highskill, highskill so ZMP bez otáčania a so ZMP s otáčaním.

· Ukázal som Petrovi a Mirovi ako to testovať len s jedným skillom. Nabudúce dôjde bakalár co trochu riešil taktiky a možno sa pozrieme v budúcnosti aj na to. Mišo popísal retrospektívu za šprint.

	Číslo úlohy
	Zhrnutie úlohy
	Riešiteľ
	Zodpovedný
	Stav úlohy

	INFINITY-154
	Pokračovanie v refaktoringu TestFrameworku
	Peter Filípek, Michal Segeč
	Michal Segeč
	

	INFINITY-155
	Doladenie funkcii pre zisťovanie pádu
	Peter Filípek, Miroslav Wolf
	Peter Filípek
	

	INFINITY-156
	Finalizácia HighSkillov
	Metod Rybár
	Metod Rybár
	

	INFINITY-157
	GUI logger
	Juraj Šimek
	Juraj Šimek
	

	INFINITY-158
	Analýza Robocup turnaja 
	Juraj Šimek
	Juraj Šimek
	



