Analyza rotdcie po inverzii suradnic

KedZe tim CriticalError implementoval triedu Vector3D a spolu s fiou aj opacné suradnice, je
logické, Ze rotacie, ktoré tiez implementoval rovnaky tim su nastavené opacne. Tieto rotacie sa
nachadzaju v triede AgentRotationCalculator. Na wikipédii v ¢lanku ,Analyza matiky a logiky” sa
nachadzaju informacie popisujuce fungovanie vypoctu rotacii. Tento popis nie je dostatocny a aj
po prestudovani dokumentacie timu CriticalError ndm nebolo Uplne jasné ako dany vypocet
prebieha. Dospeli sme vsak k zaveru, Ze na rozdiel od inych timov nds hra¢ nema
implementovany vypocet rotacii na zaklade rotaénych matic.

Z tychto matic je moZné na zaklade uhlu o ktory sa agent otocil prepocitat jeho rotaciu
voci pévodnému umiestneniu osi (x smerujluce od brany k brane), kedZe jeho osi sa rotuju spolu
s nim. Ziskat tento uhol je mozné na zaklade videnych objektov. Je logické, Zze ak v 3D priestore
vidim 3 body pri 0 rotacii a ndsledne sa oto¢im a vidim ich pod inymi uhlami, je mozné z tychto
dvoch informdcii vypocitat moju rotaciu voci danym bodom. Po ziskani tohto uhla je potom
mozZno na zaklade rotacnych matic vypocitat agentovu rotaciu.

Pre pochopenie: https://www.youtube.com/watch?v=0rEz9-6trHw

Ak by sa odstranil tento problém predpokladdme, Ze by bolo vyrieSené aj naklananie
sveta ked' sa robot predkloni, lebo by sa prepocitali aj siradnice na osi Y a X, nie len na Z, ako je
to doposial.
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Obr. 1: Rotacné matice

V aktualnom stave po otoceni suradnic ako je vo vetve TP_2017_fix_invertovanych_suradnic,
robot utekd od lopty lebo si mysli Ze je inak natoceny. Po odstraneni tohto problému s rotaciou
je mozné spojit tuto vetvu a zacat vyuzivat spravne suradnice.


https://www.youtube.com/watch?v=0rEz9-6trHw

