Analyza fixacie osi Z pri vnimani Ciar.
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V stave v akom sme projekt preberali, agent nemal zohladnené vnimanie Ciar pre naklananie na osi Z.
Nasou ulohou bolo analyzovat, kde dochadza k vnimaniu ¢iar z kamerového senzoru.

Vnimanie Ciar (trieda WorldModel.java):

private void calculatelines(ParsedData data) {
List<ParsedlLineWithFlags> linesFromServer = data.lines;
lines.clear();
int i = 1;

for {ParsedLineWithFlags line : linesFromSerwver) |
Linge 1n = new Line({):

ln.setPositionl (agentModel.globalize {line.getPositionl ()} )
In.setPosition2 (agentModel ..globalize {line.getPosition2 ()} );

ln.setline (line);

LOG. log {LogType. SINGLE LOG, msg: "Line posl-" + 1 + ":" + line.getPositionl({));
LOG.log{LogTlype.SINGLE LOG, msg: "Line pos2-" + 1 + ":" + line.getPosition2());
lines.add{1ln);

Obrazok 1: Aktudlna implementdcia vnimania

Ako mozno vidiet na predchéadzajicom uryvku kédu, postupne sa prechadza zoznam Cciar, ktoré agent
vidi a prepocitava sa ich poloha. Problém nastédva pri predklone hraca. Cely jeho svet sa zacne naklanat
a tym padom jednotlivé &iary sa zdvihaju do vzduchu. Uvaha nad tymto fenoménom nas priviedla

k zaveru, Ze body od ktorych sa jednotlivé Ciary vypocitavaju, bez ohladu na naklon budu vidy pre os

Z oznacujucu vysku vidy v tom istom bode.

Na zaklade tejto Uvahy sme nastavili na pevno pre tieto body stradnice na osi Z fixne na - 0.56. Po
simulacii vnimania ¢iar pomocou TestFrameworku sme zistili Ze dochadza ku kuzelovitému skresleniu,
kedZe jedna zo suradnic v trojrozmernom priestore bola zafixovand. Tento fakt vSak nema kardinalny
dopad za beznych okolnosti a vnimanie Ciar hraca pri hre je efektivnejSie aj napriek tomuto skresleniu.



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 2: Nastavenie suradnic osi Z



