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Analyza fixacie osi Z pri vnimani Ciar pre loptu.

Vypracovali:

- Bc. Daniel Lukac
- Bc. Ernest Loureiro
- Bc. Richard Pintér

V stave v akom sme projekt preberali, agent nemal zohladnené vnimanie lopty pre naklananie na osi Z.
NaSou ulohou bolo analyzovat, kde dochadza k vnimaniu lopty z kamerového senzoru.

Vnimanie lopty (trieda WorldModel.java):
'/ Calculates ball's position from specified parsed data.
private void calculateBallPosition(ParsedData data) |
returnBallRelativePosition (data.ballRelativePosition, data.SIMULATION TIME):
LOG. log {LogType.WORLD MODEL, m:g: "Player IDs are not implemented yet!!!");

Obr. 1: Aktudlna implementdcia vnimania
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Obr. 2 Vnimanie sveta pri predklone




Ako mozno vidiet na Obr. 1: Aktudlna implementdcia vnimania, pre zistenie polohy lopty prebieha
obycajny vypocet na zéklade relativnych stradnic. KedZe sme mali z predchadzajuceho Sprintu
skdsenosti s analyzou osi Z pre ciary, skusili sme os Z zafixovat.

Obr. 2: Vnimanie sveta pri predklone reprezentuje vnimanie sveta pri naklone. Pri vnimani dochadza ku
kuzelovitému skresleniu, ktoré vsak v praxi je efektivnejsSie ako celkovy naklon sveta. V pripade
nezafixovania osi Z pre vypocet polohy lopty je evientne vidiet, Ze lopta nepodlieha kuZelovitému
skresleniu (vnimana pozicia lopty — modra bodka, je mimo stredového kruhu).

Toto pozorovanie a predchadzajlce skdsenosti nas priviedli k zaveru, Ze je mozné vyskusat fixaciu osi
Z aj na loptu. Problém by sa v budtcnosti mohol vyskytnut v pripade kopu do vysky, avsak pre aktualne
schopnosti hraca je tato funkcionalita postacujuca.

Obr. 3: Vnimanie sveta po fixdcii osi Z

Ako reprezentuje Obr. 3: Vnimanie sveta po fixdcii osi Z , lopta ostdva v strede kruhu a teda je na fiu
aplikované kuZelovité skreslenie tak, ako na Ciary, ¢o v praxi vedie k lepSiemu vysledku hraéa, nakolko
jeho svet sa skresluje rovnomerne.



Suradnice na osi Z boli zafixované nasledovnym spésobom:

for {ParsedLineWithFlags line linesFromServer) [

Line 1ln = new Line{);

ol lULs

setPositionl (agentModel .globalize {line.getPositionl () .setZ(-0.5ad))) s
setPosition (agentModel .globalize{line.getPositiona () .setZ {(-0.5&ad)) )
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Obrazok 1: Nastavenie suradnic osi Z



