Zapis 1. stretnutia timu Androids

Autor zapisu: Bc. Juraj Belanji

Datum: 29.09.2010

Cas: 18:00 — 20:00

Pritomni: veduci: Ing. Ivan Kapustik

¢lenovia timu: Bc. Juraj Belanji
Bc. Miroslav Hruska
Bc. Roman Kovag
Bc. Andrej Minarik
Bc. Matej Moravansky
Bc. Veronika Wolfova

Miestnost’: softvérové studio

Téma:

organizacia timu a avod do problematiky RoboCup 3D

Priebeh:

Stretnutie otvoril veduci Ing. Ivan Kapustik. Hovoril o zépisnici a riadeni timu.
Zapisnica ma obsahovat’ konkrétne veci, teda kto dostal akt ulohu a ¢o sa konkrétne hovorilo.
Zapisnica ma byt obsiahlejSia a ma obsahovat, ¢o sa nam pacilo alebo nepacilo na navrhoch,
aby neprislo k opakovaniu diskusii.
Bc. Veronika Wolfova polozila otazku, ako monitorovat’ komunikéciu.
Ing. Ivan Kapustik odpovedal, ze je potrebné do dokumentacie zaradit, aky sposob
komunikdcie slizil na aky tucel.
O rolach vtime sa eSte bude hovorit. Potrebné je urobit’ si plan. Potrebné je pozerat’ na
poziadavky na stranke. Potrebné je dodrziavat’ terminy odovzdania.
Diskusia d’alej pokracovala a hovorilo sa o metéde SCRUM. Prevazne sa diskutovalo, ktora
metdda je vhodnejia pre rieSenie problému nasej témy. Clenovia timu ustdili, Ze sa pre nas
problém hodi inkrementalny a iterativny vyvoj.
Za veduceho timu bola zvolena Be. Veronika Wolfova.
Na webovej stranke timu je potrebné, aby bolo:
o 1Uvodna stranka timu (téma a meno vedtceho)
o  Cast’ o time (o ¢lenoch)
o Cast’s planom
o Cast’ s dokumentéciou na stiahnutie:
= zapisnice
= zdrojové kody
» dokumentécia k programovej Casti
= ostatné dokumenty (prilohy a podobné)
o  Cast' s linkami (odkazy na iné timy — domace a zahrani¢né)
o aktuality — m6zu a nemusia byt
RoboCup 3D robot (NAO robot) ma 22 kibov.
Dalej sa diskutovalo o ligach v RoboCup-e, 0 obmedzeniach robota a samotnych vlastnostiach
robota.
Ide o simulovany roboticky futbal. Robot ma obmedzenia len na otacanie kibov a rychlost’ ich
otacania, ato ako u Cloveka. Nemd Ziadne silové obmedzenia. Informécie sa dostavaju zo
servera (robot sa sprava ako klient) a na zdklade tych informacii sa rozhoduje, ¢o ma robit’
s kibmi. Existuje editor na pohyby.
Robot sa sprava v sulade s fyzikalnymi zakonmi (taZisko, rychlost’ pohybu,...).



e Ked robot ni¢ nevidi, potrebuje sa otoCit’ a na zédklade senzorov sa d’alej pohybuje a reaguje.
Kopnut loptu je mozné v kazdom smere, ktory implementujeme.

e Na budtce stretnutie je zavolany Ivan Hujsi — odbornik z oblasti RoboCup 3D.
Potrebné je dohodnut sa, ¢i tim bude vystupovat’ na IITSRC a TPCup.

e Bude sa pokracovat’ a nadvdzovat’ na minulorocné timy. Analyzovat' sa budi viaceré timy

a nadvézovat’ sa bude iba na jeden. V prvom rade sa budu zlepSovat’ zakladné pohyby.
e Na budtcich stretnutiach:
¢o sa riesilo do teraz

o]

o  precitaju sa ulohy
o  kazdy ¢len povie, €o ako urobil, ¢i sa mu podarilo alebo nie
o dalej sa podla planu urcia d’alSie ulohy
I'Jlohy:
ID Riesitel’ Popis Datul}1 Termin
zadania
1.1 vsetci Prestudovat’, ako funguju roboty 29.09.2010 [ 06.09.2010
1.2 vietci Nastudovat' zahranicné a domice timy 1,9 09 3910 | 06.09.2010
a urcit, na ktory tim budeme nadvizovat
1.3 vSetci Rozdelit’ si roly v time 29.09.2010 [ 06.09.2010




