	Tím RoboKopy - Zápis z 8. stretnutia

	Dátum
	25.11.2009 

	Miestnosť
	Soft. Štúdio labss

	Čas
	18h – 20:30h

	Prítomní
	Ing. Marián Lekavý, PhD. 

Capík Zdenko, Bc.

Ertl Peter, Bc.

Fojtík Michal, Bc.

Godány Robert, Bc.

Hruška Marek, Bc.
Miroslav Hetteš, Bc.
Kováč Ján, Bc.

	Zapisovateľ
	Kováč Ján, Bc.

	Téma
	Kontrola taskov, pridanie taskov

	


Priebeh stretnutia:

1. Kontrola nedokončených taskov z predchádzajúceho týždňa.
Vedúci skontroloval task z predchádzajúceho týždňa týkajúci sa vyhodnocovacích funkcií, v ktorých bol nájdený bug. Peťo našiel bug a odstránil ho. Následne prezentoval výsledky týchto funcií. Menšie nepresnosti vo výpočtoch boli zapríčinené zaokrúhľovaním na strane serveru. 
2. Stredná logika – návrh súboru na ukladanie informácií.
Mišo a Marek oboznámili ostatných členov tímu s ich návrhom dátového modelu na ukladanie informácií o zložených pohyboch agenta. Zatiaľ len vysvetlili približný návrh. Dostali za úlohu spraviť pre ostatných členov diagram dátového modelu pre jeho ľahšie pochopenie.
3. Pridanie nových taskov.
Pre potreby strednej logiky sme sa dohodli na vytvorení nových pohybov, ktoré sa budú môcť skladať. Dohodli sme sa na týchto pohyboch – otáčanie, kráčanie, postavenie robota z chrbta, vrátenie nohy robota na zem ak nekopne do lopty.
Zhodnotenie predchádzajúcich úloh

1.      Vyhodnocovacie funkcie - akceptované
TASK_1_1: Kde sa nachádza lopta

Zodpovedná osoba: Z. Capík.

TASK_1_2: Kde sa nachádzajú všetky objekty na ihrisku

Zodpovedná osoba:  P. Ertl.

TASK_1_3: Kto má loptu 

Zodpovedná osoba: M. Hruška.

TASK_1_4: Smer lopty a ostatných objektov

Zodpovedná osoba: M. Fojtik

TASK_1_6: Zrýchlenie hráča.

Zodpovedná osoba: M. Hruška.

TASK_1_5: Zrýchlenie lopty a ostatných objektov

Zodpovedná osoba: R. Godány.

TASK_1_6: Aký je stav (skóre)

Zodpovedná osoba: M. Hetteš.

Definovanie nových úloh na nový šprint

TASK_2_1: Zložené pohyby – otáčanie sa
Zodpovedná osoba: M. Hetteš.

TASK_2_2: Zložené pohyby – kráčanie 
Zodpovedná osoba: J. Kováč.
TASK_2_3: Zložené pohyby – postavenie robota z chrbta
Zodpovedná osoba: J. Kováč.
TASK_2_3: Zložené pohyby – vrátenie nohy na zem ak robot nekopne do lopty

Zodpovedná osoba: M. Hruška.

