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Clenovia timu

Capik Zdenko, Bc. Absolvent bakalarskeho sStudijného programu Informatika na FIIT, ktory zavrsil
bakalarskou pracou na tému Analyza a vyuZitie technoldgie Representational State Transfer. Ma takmer
dvoj ro¢nu prax s vyvojom aplikacii v komercnej sfére postavenych na technolégii J2EE. Vo firme zastava
poziciu Java Developera. Pocas prace na projektoch sa obozndmil s réznymi aplikacnymi servermi,
databazami Oracle, MySQL, DB2 a technolégiami ako JSP, Java Servlet, PL/SQL.

Ertl Peter, Bc. Absolvoval som 1. stupen FIIT v odbore Informatika s cenou Magna Cum Laude za
vynikajuci Studijny prospech, témou mojej bakalarskej prace bola Vizualizcia evolucie softvéru. Mam
skisenosti s r6znymi paradigmami programovania: proceduralne (C, Assembler), objektové (C++, Java,
Ruby), funkciondlne (Lisp), logické (Prolog), aspektové (Aspect)). Rok som sa podielal na vyvoji server-
side EJB aplikdcie sluZiacej ako middle-ware pre spravu dokumentov velkej firmy. Dalej mam skudsenosti
s HTML, SQL, rela¢nymi databdazami (MySQL, Oracle).

Fojtik Michal, Bc. Absolvoval bakalarsky stupen Studia na FIIT STU, odbor Informatika. V bakaldrskej
praci sa zaoberal prevdzovanim dynamickych kniznic do jazyka Lua. Ovlada programovacie jazyky C/C++,
Java, Lua, JavaScript, SQL a PHP. M4 dobré znalosti systémov Windows XP a Unix/Linux. V praci sa
zaobera vyvojom serverovej aplikdcie zaloZzenej na webovych sluzbach v jazyku Java.

Goddny Robert, Bc je absolventom bakalarskeho studia FIIT STU, kde ziskal znalosti programovacich
jazykov Java a C++. Vo svojej bakaldrskej praci sa zameral na mobilné technoldgie, predovsetkym na
platformu Symbian UlQ 3, na ktorej aj vytvoril funkénl klient-server aplikdciu pre ziskavanie a
vizualizaciu informdcii o pocasi. Pocas prace na bakaldrskom projekte si osvojil metodoldgiu analyzy a
navrhu rozsiahlejsich projektov a taktiez modelovania pomocou jazyka UML.

Hettes Miroslav, Bc. Je absolventom bakalarskeho studia na FIIT STU v odbore Informatika. Na skole si
osvojil programovacie jazyky C a Java. Popri Skole sa zdokonaloval v tvorbe elektronickych obchodov a
CMS systémov, kde vyuzival PHP, MySQL, JavaScript, Flash, AJAX. Tieto vedomosti vyuzil aj pri svojej
bakalarskej praci na tému Elektronicky obchod s vyuZitim modernych web technoldgii, kde pouZil novu
technoldgiu Flex. V time by sa mal podielat na implementacii a na kontrole kvality.

Hruska Marek, Bc. je UspesSnym absolventom 1. stupna FIIT STU v odbore Informatika. Vo svojej
bakaldrskej praci sa zaoberal rozpoznavanim ndavrhovych vzorov v modely. Ovlada technoldgie:
JAVA/I2EE, UML, HTML, CSS, C, SQL a iné. Ma skusenosti s komerénym programovanim ako aj analyzou
vo firemnom prostredi. Ma Uspesne absolvované Skolenia z technoldgii: JAVA, UML, SWING, WICKET,
SPRING, EJB, HIBERNATE. Certifikat SCJA. V time by sa mal podielat na analyze, navrhu ako aj
implementovani jednotlivych Casti systému.

Kovadc¢ Jan, Bc. Absolvent bakaldrskeho Studia na Fakulte prirodnych vied Univerzity Konstantina Filozofa
v Nitre, ktoré ukoncil bakaldrskou pracou na tému "Tvorba modelov pomocou produktu SIMULINK".
Programovat zacal vo svojom volnom ¢ase vobdobi ked Studoval na strednej Skole a to najprv
v programovacom jazyku Pascal a neskor v Delphi. Taktiez ovlada programovaci jazyk C# a platformu
.NET. Mensie skusenosti ma aj s databdzami a jazykom SQL. Medzi jeho konicky patria hudba, film, pc,
tenis.



Motivacia

Asi kazdy si aspon raz predstavil buddcnost, kde roboty pracuju namiesto ludi. Aj ked sme od toho este
daleko, uZ existuju projekty, kde humanoidné roboty sa snaZia mysliet a konat ako ludia. Vyvin
inteligentného humanoidného robota nie je nepodobny vyvinu samotného cloveka:

¢ Homo erectus: koordinovany pohyb, pruznd mechanika tela, vzpriamenost
¢ Homo sapiens: re¢, komunikacia, spolupraca
¢ Homo sapiens sapiens : planovanie, stratégia

RoboCup ponuka moznost podielat sa na vyvoji tychto vlastnosti v ramci zdbavnej hry a ¢o sa tyka
dalekej buducnosti, povazujeme ho za jednu z najperspektivnejSich tém timovych projektov. Den, ked
tim robotov porazi majstrov sveta vo futbale, bude vyznamny medznik v histérii spoluprace robotiky
a umelej inteligencie.

Dalim dévodom, preo nas téma zaujima, je, 7e futbal ako hra pontika moZnost zmerat si sily s inymi
timami (nielen na zavere¢nom turnaji) a podporuje prirodzenu sutazivost a snahu byt lepsi ako iné timy.
Paci sa nam aj fakt, ze simulaéné prostredie uz poskytuje GUI aj klient/server komunikaciu, ¢ize sa
budeme venovat iba umelej inteligencii.

RoboCup je pre nas prilezitost venovat sa pocas studia nestandardnej ale zdbavnej vyskumnej téme,
zuzitkovat vedomosti nadobudnuté na FIIT predmetmi Ul, TEAP, FLP a.i. RoboCup je tradicia na FIIT a my
sme s projektom otvoreni podujatiam iit.src a TPCup.

Koncepcia rieSenia

Problémy, ktorym sa budeme venovat, si priamo podmienené nasim hlavhym cielom vytvorit hraca
schopného zucastnit sa zapasu. Existujlci hraci, vytvoreni studentami FIIT, uz maju implementované
zakladné schopnosti ako vstavanie z brucha/chrbta, chddza, kopanie do lopty, otocenie hraca. My
chceme tieto schopnosti spolu integrovat a poskytnut hraéovi mnozinu pohybov, ktoré pouzije pri
dosiahnuti svojho ciela, t.j. aby jeho tim dal viac gélov ako super, preto chceme vytvorit jednoduchu
stratégiu, na zaklade ktorej sa robot vidy rozhodne, ktord ¢innost z mnoziny bude vykondavat. Nasim
zamerom nie je, aby robot Uplne exaktne analyzoval situdciu na ihrisku, lebo vieme, zZe pokial jeho
elementarne pohyby su esSte stdle nedokonalé, precizna stratégia nezabezpecuje vyhru. Pridanie
stratégie ale povazujeme za nutnost, lebo chceme hracovi dodat cielavedomost, a tym aj schopnost
zUcastnit sa zapasu, napr. ked sa hra¢ pohybuje za loptou a spadne na brucho/chrbat, postavi sa
a pokracuje v hre, ak spadne na iné miesto, napr. na bok, prehadzuje sa do pozicie na bruchu alebo na
chrbte a potom uzZ implementovanym sp6sobom vstane a hra dalej.

Hracova stratégia (preStudujeme existujlce rieSenia) nebude velmi zloZita, lebo ju zatial nepovaZzujeme
za tazZiskovu. Hlavny déraz budeme klast na vylepSenie jeho zdkladnych pohybov. Chceli by sme sa
venovat najma behu hraca, priom by sme sa snazili pouzit znalost jeho fyziogndmie, zotrvacnost,
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vektorovu algebru, nie iba kopirovanie pohybu zo skuto¢ného sveta metddou pokus-omyl. Robot sa
bude naklanat a tym usmerfiovat svoj pohyb. Pokial sa nepodari, pokisime sa aspon zrychlit chédzu.
Daldim vyznamnym obohatenim mnoZiny &innosti robota by bol beh (resp. chddza) s loptou, t.j.
pokopavanie lopty pred sebou s cielom presunut sa na lepSie miesto a az potom kopnut.

Kazda sekvencia pohybov sa da zapisat ako postupnost pohybov jednotlivych kibov. Bolo by uZitoéné
pouzit nejaky (uz existujuci alebo nas vlastny) format zapisu tychto postupnosti. Takto by mohol byt
komplexny pohyb zapisany ako skript, ktory by bol hra€om vykonavany, ¢o nas priviedlo k myslienke
automatizovat optimalizaciu pohybov metddou pokus-omyl generovanim variacii zadaného pohybu
a automatickym spustanim hraca vykonavajiceho tento pohyb. Po uplynuti istého ¢asu alebo spadnuti
hracda sa simuldcia zastavi, vysledky sa vyhodnotia a vyskusa sa dalSia varidcia. Program nechdme isty ¢as
bezat a potom v logoch pozrieme, ktoré boli najlepsie variacie. Tento postup by sa dal vyuZit napr. pri
implementacii behu hraca.

V nasom time je sedem clenov, €o je dostatoény pocet, aby sme si mohli efektivne rozdelit pracu. Kvalitu
navrhu, kédu a dokumentacie povazujeme za nutnost. Takmer vSetci z nds maju skdsenosti s pracou
v time na vadsich projektoch a vieme, Ze zle napisany kod je tazko udrziavatelny. Nasich hracov by sme
chceli testovat aj na kondi¢nych zapasoch, kludne aj s druhym timom stémou RoboCup, ak bude
suhlasit. Sme otvoreni pouzitiu modernych technoldgii na snimanie pohybu tela, ak sa naskytne
prileZitost.

Pre zhrnutie uvddzame nase ciele (hlavne body 1. a 2.)
1. Jednoducha stratégia
2. Beh (alebo aspon rychlejsia chodza)
3. Beh/Chodza s loptou

4. Automatizdcia optimalizacie pohybov metédou pokus-omyl



Priloha A:

Poradie tém podla preferencii

1.) RoboCup treti rozmer (RoboCup 3D)

2.) Digitdlne mapy (Digmapy)

3.) Webovy portél pre zdravotne postihnutych ob¢anov (ZTP Portal)

4.) Vyuzitie socialnych sieti pri vytvarani pracovnych timov - druhy pokus :) (Socidlne siete)
5.) Portal pre ¢asopis (Casopis)

6.) Hierarchicka wiki s pravami (Wiki)

7.) KniZnica (KniZnica)

8.) Vizualizacia softvérovych artefaktov v 3D priestore (3DVizual)

9.) Elastické komunika¢né centrum (EKCentrum)

10.)Mobilny cestovny poriadok pre iPhone (Mobilny Poriadok)
11.)Informacny systém strednych skol (SS IS)

12.)Textovy editor obohateny o grafické prvky (Editor)

13.)Podpora kontroly plagiarizmu (Plagiarizmus)

14.)Grafickd podpora vyhladdvania znalosti v dokumentoch (Dokumenty)
15.)Dizajn s pouZitim obohatenej reality (ARDizajn)

16.)Webové stranky pre cestovnu kancelariu (Cestovka)

17.)Evidencia publikacnej ¢innosti (EPCA) (EPCA)

18.)Web 2.0 v knizniciach alebo od OPACu k portalu (DLPortal)
19.)Virtualna FIIT (VFIIT)

20.)Automatizovana podpora predmetu z oblasti programovania (DSAPodpora)
21.)Tvorba rozvrhov (Rozvrhy)

22.)Imagine Cup 2010: Game Design (IC Game Design)

Priloha B:
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Pondelok

Capik Zdenko

Ertl Peter

Fojtik Michal

Godany Robert

Hetteg Miroslay

HruZka Marek

Kovac Jan

Utorok

Capik Zdenko

Ertl Peter

Fojtik Mizhal

Godany Robert
Hette£ Miroslay

Hrugka Marek

Kovac Jan

Streda

Capik Zdenko
Ertl Peter

Fojtik Michal
Godany Robert
HetteS Miroslay

Hrugka Marek

Kovac Jan

Stvrtok

Capik Zdenko
Ertl Peter
Fojtik Mizhal

Godany Robert
HetteZ Mirozlay

Hruzka Marsk

Kovac Jan

Piatok

Iné povinnosti

Capik Zdenko
Ertl Peter

Fojtik Michal
Godany Robert
HetteS Miroslay

Hrugka Marek

Kovac Jan

Obrazok 1 - Rozvrh ¢lenov timu
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