RoboCup3D 27.3.2008

#ﬁ‘; Zapisnica ¢&. 16 10:00 ~11:00
*** Softvérové Stadio
Schodzu zvolal: Ing. Ivan Kapustik Zapisovatel’: Bc. Michal Kvetan
Pritomni:

* Pedagog:

o Ing. Ivan Kapustik
Clenovia timu:

o Bec. Rastislav Barlik
Bc. Marian Buchta
Bc. Stefan Dlugolinsky
Bc. Michal Kvetan
Bec. Stanislava Leitmanova

o O O O

Téma stretnutia:

Zhrnutie sucasného stavu, pridelenie loh do d’alSieho tyzdna.

Priebeh stretnutia:

1.
2.

Stretnutie sa zacalo rekapitulaciu uloh z predchadzajticeho tyzdna.

Bc. Rastislav Barlik nas informoval o tom, ako pripravil Struktiru pre uUrovne
zrucnosti. Vytvorenu Struktiru implementoval uz aj do hraca. Tato Struktara pozostava
z troch trovni, konkrétne z low, medium a high trovne. Popisal aj spdsob, akym tieto
urovne pracuju, CiZze na zaklade vysSich funkcii sa vykonavaju stredné funkcie a tieto
stredné funkcie sa realizuju pomocou niz§ich funkeii. Pri vykonéavani tychto funkcii je
aktivna najviac jedna funkcia z kazdej tirovne.

Bc. Stefan Dlugolinsky nas informoval otom, Ze prerobil wrapper. Wrapper bol
prerobeny do takej podoby, e kazdy kib vytvara samostana spravu a tieto spravy sa
nakoniec spajaju do jednej spravy, ktora sa odosiela servru.

Dalej nas oboznamil aj o tom, Ze implememtoval funkcie na ovladanie kibov. Cize
teraz je uz mozné oto¢it’ nejakym kibom o nejaky uhol (relativne) a aj natogit’ kib na
nejaky uhol (absolutne). Boli implementované aj funkcie, pomocou ktorych sa kib
moze pohybovat’ linedrne (konStantnou rychlostou) a aj nelinedrne (zrychluje, ¢i
spomaluje na / o pozadovany uhol).

. Bec. Stanislava Leitmanovd nds obozndmila s dokocenim loggera pre hrac¢a. Tento

logger vSak do hraca este nebol implementovany, ale bude implementovany do hraca
v ¢o najblizSej moznej dobe. Nakoniec sa na zapis do suboru nepouzivaju streamy ako
bolo planovang, ale na zapis do suboru sa pouzivaju klasické funkcie.

Bc. Michal Kvetan oboznamil tim o gyroskope a o jeho hlavnych funkciach. Rozobral,
z akych komponentov gyroskop pozostava, ako sa pomocou neho da riadit
koordinacia jednotlivych pohybov hraca. TaktieZ informoval, Ze sa s jeho pomocou
daju vytvarat’ plynulé pohyby hraca.

Dalej Bc. Stefan Dlugolinsky podotkol, aby boli vietky dosial urobené zmeny
implementované v hracovi eSte v ten dei.

http://www?2.dcs.elf.stuba.sk/TeamProject/2007/team11is-si/index.html



8. Nakonci stretnutia sme sa rozpravali o pohyboch robotov, o ich koordinacii, taktiez
o koordinacii l'udi, odkial’ by sa dali niektoré analogické veci prebrat. V zavere
stretnutia sme si pozreli zopar videi o koordinacii 'udi a robotov a ich pohybov.

Stav rieSenych uloh z predchadzajicich stretnuti:

1D Popis Riesitel’ Stav

15.1 Pripravit’ Struktiru pre trovne zruénosti, tj. rozvrstvenie RB Splnena

do low/medium/high skills

15.2 Implementécia vstavania MS Nesplnena
15.3 Prerobit’ wrapper SD Splnena
15.4 Doimplementovat’ funkcie pre ovladanie kibov ako SD Splnena

relativny pohyb ¢&i linedrny pohyb

15.6 Dokoncenie loggera SL Splnena
15.7 Oboznamit sa s funkciou gyroskopu MK Splnena
15.8 Zacat pisat dokumentaciu vsetci Ciasto¢ne splnena

Nové ulohy:

ID Popis Riesitel’ Zaciatok Planovany koniec
16.1 Implementovat’ vstdvania MS 27.3.2008 31.3.2008
16.2 Zaclenit logger do hraca SL 27.3.2008 31.3.2008
16.3 | Doimplementovat’ funkcie gyroskopu na uréovanie SD 27.3.2008 31.3.2008

absolitnych uhlov otocenia jednotlivych osi
16.4 | Oboznamit’ sa s moznostami gyroskopu, ktoré vedu MK 27.3.2008 31.3.2008
k vytvaraniu plynulého pohybu hraca
16.5 Pripravit’ Grovne zruénosti na nasadenie vstavania RB 27.3.2008 31.3.2008
do hraca

16.6 Vymysliet’ nové spdsoby ovladania / hybania MB 27.3.2008 31.3.2008
kibov

16.7 | Vsetky doteraz vykonané zmeny implementovat’ do vsetci 27.3.2008 27.3.2008
hraca

16.8 Pisat’ dokumentéciu vsetci 27.3.2008 29.4.2008

Vysvetlivky:

http://www?2.dcs.elf.stuba.sk/TeamProject/2007/team11is-si/index.html

(RB) Bc. Rastislav Barlik

(MB) Bc. Marian Buchta

(SD) Bec. Stefan Dlugolinsky
(MK) Bc. Michal Kvetan

(SL) Bc. Stanislava Leitmanova
(MS) Bc. Milan Sillik




