1. Lokalizacia implementacie presnych suradnic

Implementacia presnych suradnic lopty, na ktorych sa aktudlne nachddza je implementovana
v triede Scene.java, ktora sa nachadza baliku sk/fiit/testframework/worldrepresentation/models. Na
ziskanie aktualnej pozicie sluzi funkcia getBallLocation, ktora je zndzornend na Obr. 1.a.

* Returns ball location
ballLocation - instance of Vector3D
ES _."
public Vector3D getBalllocation() {
return balllocation;

}

Obrdzok 1.a: Funkcia na ziskanie polohy lopty

Na nastavenie aktualnej polohy lopty sluzi funkcia setBallLocation, ktord nastavi novu poziciu
lopty a nasledne prepise predchadzajucu poziciu tou aktudlnou. Tato funkcia je zndzornend na Obr. 1.b.

* 5ets new location of ball and write previcus ball location
balllLocation - new location of ball
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public woid setBalllocation(Vector3D balllocation) {
this.previcusBalllocation=this.balllocation;
this.balllocation = balllLocation;
{/flogger.info("Predchadaiudza poloha: + previousBalllLocation);
/flogger.info("Aktualna peloha: " + balllocation);

Obrdzok 1.b: Funkcia na nastavenie aktudinej pozicie lopty

V ramci tejto triedy je tiez implementovana funkcia isBallMoving, ktord slUzi na vypocet
vzdialenosti medzi predchddzajlcou a aktualnou poziciou na danej osi. Funkcia je zndzornena na Obr.
l.c.

public boolean isBallMoving(){
return this.previcusBalllLeocation.getXyDistanceFrom(this.balllocation)»a;
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Obrazok 1.c: Funkcia na vypocet vzdialenosti medzi predchadzajucou a aktualnou poziciou lopty

Vypocet vzdialenosti sa vykona volanim funkcie getXYDistanceFrom, kde sa vykona vypocet
zobrazeny na Obr. 1.d.
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puﬁ]ic double getXYDistanceFrom(Vector3D b) {

if(this.equalsi{b}) {
return 8.8;
1

return (Math.sgrt(Math.pow(x - b.x, 2) + Math.pow(y - b.y, 2))};

Obrazok 1.d: Funkcia na vypocet vzdialenosti

Vsetky tieto hodnoty sa zobrazuju po spusteni testframeworku v gui okne, ktoré je mozné vidiet
na Obr. 1.e.

At start: x, ¥, : [0,00, 0,00, OQ,04] r, phi, theta: [0,04, 4,71, 1,57]
Now: x, ¥, Z: [-15,32, 0,00, 0,07] r, phi, theta: [15,32, 1,57, 0,00]
bist: %, v, z: [-15,32, 0,00, 0,02] r, phi, theta: [15,32, 1,57, 0,00]

Obrazok 1.e: Vypis hodnét z predchddzajucich funkcii
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