InStalacia

1. V prvom rade som sa pokusal rozbehat projekt na svojom notebooku, na ktorom bezi
operacny systém windows 10, inStalaciu som robil podla ndvodu, no projekt sa mi nedal
rozbehat. Po konzultacii s kolegami sme dospeli k zaveru, Ze by bola potrebna reinstalacia
windowsu.

2. Vdruhom rade som skusal iStalaciu na macOSx prostrednictvom virtualboxu a windowsu 10.
V tomto pripade som taktieZ postupoval podla ndvodu na stranke no nebolo mozné ziskat
licenciu na windows 10 prostrednictvom konta na Studenta cez dreamspark tak som si stiahol
iba trial verziu na 90 dni, ktora by mala byt postacujica na dokonéenie projektu. No vo
virtualboxe sa mi projekt na windows 10 taktiez nepodarilo rozbehat.

3. V poslednom rade som skusal inStalaciu prostrednictvom bootcampu na macu, kde som si
nahral windows 10 a nasledne som postupoval podla ndvodu na stranke, kedy sa mi projekt
konecne podarilo rozbehat.

Analyza projektu / wiki

Z analyzy RobocupTP wiki. Som zistil zakladné informdcie o robotoch.

Aktudlne pohyby robota su, chodza,kopnutie,ukroky,otaéania,vstdvanie a sadanie,pady.
Hraé/robot sa sklada z 22 kibov 6 v kazdej nohe,4 v kazdej ruke a 2 v krku.

High Skill

Low Skill

Funckionalita low skillov, high skillov, taktik a stratégii bola vysvetlena na timovom stretnuti clenom
timu Ernest Loureiro.

Perceptory

Na vnimanie sveta v RoboCup 3D sluzia perceptory. Server zasiela agentovi informacie o
samotnom agentovi, videnych objektoch a podobne.

GyroRate sluzi na opis orientacie tela robota vzhladom k jednotlivym osiam. Tento perceptor je
umiestneny v hornej ¢asti robota Nao.

HingeJoint uréuje o kolko stupriov je ktory kib natogeny.

ForceResistance perceptor slizi na oznamenie o pésobiacej sile na Cast tela a jej vektore.
Sprava obsahuje dvoje suradnice, jedny urCuju bod, na ktory sila pésobi a druhé suradnice uréuju
vektor tejto sily

Accelerometer perceptor umiestneny v hornej €asti tela pocita zrychlenie.

Vision perceptor dostava informacie o objektoch videnych agentom (ostatni agenti, lopta,
statické body ihriska). Zorné pole robota Nao je 120°.

GameState vysiela niekolko zakladnych informacii o aktualnom stave hry.

HearPerceptor — priama komunikacia medzi robotmi nie je povolena, ale mézu si vymienat
spravy cez simulacny server. Na tuto komunikaciu sluzi tento perceptor.



Efektory

Create — v momente ako je agent pripojeny na server nie je viditelny a neméze zasiahnut do
simulacie. Pomocou Create hra¢ odovzda serveru cestu ku konfiguranému suboru, ktory
definuje fyzicku reprezentaciu agenta a mnozinu jeho perceptorov a efektorov.

HingeJoint efektor davajuci prikaz na ohnutie kibu.
Beam efektor urCuje umiestnenie agenta na hracej ploche pred zacatim pol€asu
Say efektor slUZi na odoslanie spravy pre komunikaciu medzi hracmi.

Init priradi hraca k timu a prideli mu Cislo. Ak agent posiela ako Cislo 0, server priradi hracovi

Analyza modelu sveta

Model sveta je obsiahnuty v komponente Models. Kde sa nachadzaju 3 casti, a to AgentModel,
EnvironmentModel a WorldModel. V triede AgentModel sa poéitaju pozicie a rotacie kibov, v triede
WorldModel sa pocitaju pozicie ostatnych hracov a lopty a v triede EnvironmentModel sa uklada
mad hry, ¢as a verzia servera.

Analyza matiky a logiky
V tejto Casti su popisané vypocty jednotlivych tried.
Analyza vystupov z gyroskopu a akcelerometra

V tejto Casti je vykonand analyza dat z jednotlivych receptorov.

Jednoduché pohyby

Tato podkapitola sa zameriava na analyzu jednoduchych pohybov. Od vstavania z brucha az po
kop do lopty.

Komunikdacia agenta so serverom

Cela hra prebieha ako interakcia medzi agentom a serverom. Server ma informacie o aktualnom
stave hry, tj. Rozlozenie hracov, ¢as, poloha lopty, ... . Tento stav sa da graficky zobrazit
pomocou aplikacie recssmonitor3d.Server poskytuje minimalne dva typy robotov — ,Nao* a
»oocerbot’. Nao predstavuje virtualnu reprezentaciu rovnhomenného robota a je pouzivany aj v
projekte Robocup na FIIT.

High Skill
XML subory s low skillmi a fazami musia pre pouzitie v high skilloch okrem vyssSie uvedenych
poziadaviek splhat nasledovné: kazdy musi mat’ aspori jednu fazu s isFinal=true

Je tu taktiez opisany priebeh vykonavania high skillu a su tu aj opisané existujuce high skilly

Low Skill

Jednotlivé nizSie pohyby agenta su opisané prostrednictvom XML suborov (nizSie pohyby su
napriklad kopnutie do lopty, postavenie sa, otoCenie hlavou a podobne). Kazdy pohyb sa sklada z
viacerych faz, priom kazda faza predstavuje urgiti zmenu nato&enia urgitych kibov za urgity

Cas. V tejto kapitola je taktiez popisana Struktira xml suborov.



Vyhodnocovanie polohy agenta

Vypocet polohy agenta prebieha v triede AgentPositionCalculator. Vypocet polohy pozostava z
nasledujucich krokov:

Prijatie spravy zo servera

Sparsovanie informacii

Vyhodnotenie polohy na zaklade jednej Ciary
Mapovani Ciar ak agent vidi iba Ciary

Mapovani €iar ak agent vidi aspor jeden kontrolny bod
Vypocet polohy agenta

Aktualizacia polohy

Aktualizacia histérie agenta

ONoORA~WNE

Vsetky tieto kroky su v kapitole podrobne vysvetlené.
Spravy zo servera

Sprévu zo servera agent dostdava priblizne kazdych 0.02s, pricom kazda tretia takdto sprava obsahuje
informacie o tom, ¢o agent vidi (podla simspark wiki by mala kazda druha sprava obsahovat
informdcie o tom, ¢o agent pocuje).

Vytvorenie pohybu v editore

V tejto kapitole je opisany cely proces vytvarania pohybu v editore.

Vzory Ciar na lhrisku

V tejto sekcii je opisana trieda LinePatternRecognition a aj vietky jej funkcie.
Analyza metodik

V rdmci tohto Sprintu som si presiel aj jednotlivé metodiky. A to konkrétne:

e Metodika konvencie kédu. — metodika sa zaoberd tym ako by mal byt spravne pisany kdd,
ako pisat komentare a ako formatovat kod a ako robit deklaracie.

e Metodika kontrolovania kédu. — metodika sa zaobera tym ako kontrolovat kod a opisuje cely
postup od pull requestov az po opravenie kédu.

o Metodika vykazovania prac v nastroji scrumdesk. — metodika opisujuca cely proces
vykazovania prace, definuje typy uloh

e Metodika pisania dokumentov.

o Metodika komunikacie. — metodika opisuje sp6sobom komunikacie medzi ¢clenmy timu,
definuje uloziska a aj nastroje v ktorych sa komunikuje.

e Metodika rizik.

e Metodika testovania.

e Metodika commitovania a verziovania.
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