Analyza

Rotacia agenta je ur¢ena troma atribitmi X,Y a Z. Jeho X a Y hodnoty dokaZzeme vypoditat na zaklade
pohybu pevnych bodov.

A

Obr. 1: Ukazka vnimania agenta pevnych bodov (zastaviek)

Z obrazku moézeme vidiet ako vnima agent pevné body. KedZe vieme ich absolUtnu poziciu a vieme ich
poziciu, ktord vnimame. Vieme povedat ako sa poloha odliSuje od povodnej. To viak len v pripade, Ze
pozname poziciu troch alebo viacerych pevnych bodov.

Toto sa v projekte pocita v AgentRotationCalculator.java. Ta sa ma data o pevnych bodoch, ktoré robot
videl a ma data o tom, kde maju absolutnu poziciu.

To mbéZeme podla vzorca:

_ (Y2- Y1) x Zynown- Y1)x (Y2- Y1)
Zneeded - anown' (YZ' Yl) (YZ' Yl)

Potom dokaZeme rotéciu vypocitat pomocou goniometrickych funkcii:

double rotationX = asin(-xAxis.getZ());

double rotationZ = atan2( -xAxis.rotateOverX(rotationX).getY() /
cos(rotationX), xAxis.rotateOverX(rotationX).getX() / cos(rotationX));
double rotationY = atan2( -yAxis.rotateOverX(rotationX).getZ() /
cos(rotationX), zAxis.rotateOverX(rotationX).getZ() / cos(rotationX));

Pokus

Urobili sme pokus ako agent vnima svoju rotdciu v ¢ase. Pri testovacom scenari, kde sa zo vzpriamenej
polohy dostal na uhol 90°. V grafe 1 su vyobrazené namerané hodnoty



Rotacia agenta okolo osi Z v Case
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Graf 1: Zobrazenie hodn6t rotacie agenta okolo osi Z

Z grafu 1 vidime, Ze rotdcia okolo osi Z nie je merana v tejto implementacie spravne.

Zaver

Algoritmus sme testovali na testovacom scenari, kde sa hrac¢ predkloni do Gplného predklonu (teda 90
stupriov) v priebehu 10 sekind. Z pokusu sme zistili, Ze hodnoty vypocitané tymto algoritmom, neboli
spravne.

Toto je mozné nespravnou implementaciou prepoctu z videnych bodov. Svoju Ulohu zohrava aj zaSumenie
dat.



