Tim 20 - Car Racing Timovy projekt

Zapis 6. stretnutia timu ¢. 20

Veduci pedagdg: Ing. Peter Vilhan

Datum: 03. 11. 2010
Miestnost’: Softvérové laboratérium
Cas: 13:00 — 16:00 hod.

Pritomni ¢lenovia timu:
Bc. Maros Bednar

Bc. Adam Bréek

Bc. Marek Bris

Bc. Marian Florek

Bc. Juraj Kosmefl

Bc. Ivan Valenéik

Chybajuci:
Bc. Vojtech Juhasz

Zapis vypracoval:
Bc. Marian Florek

Téma stretnutia:

Odovzdanie dokumentacie k riadeniu a projektovej dokumentacii. Diskusia k splnenym
uloham. Hlavnou ulohou dohodnut sa na reprezentacii trate. RieSenie problematiky
a algoritmu vytvarania modelu trate.

Vyhodnotenie uloh z predchadzajuceho stretnutia

Cislo ulohy Popis Glohy Kto Stav
Zdokumentovat analyzu TORCS .
51 (Championship, Demolition derby). Adam Spinené
59 Z(v:lokur’nentO\’/a,t vanalyzu minuloro¢nych Marian Spinené
ucastnikov sutaze.
5.3 | Dopracovat dokumentaciu k riadeniu. Vojtech Splnené
5.4 | Vypracovat metodiku planovania. Vojtech Splnené
5.5 | Vypracovat metodiku komunikacie. Juraj Splnené
5.6 | Vypracovat metodiku pouzivania SVN. Marek Splnené
5.7 V}/pracovat metodiku pisania zdrojového lvan Splnené
kédu.
5.8 | Vypracovat Specifikaciu rieSenia. Juraj Splnené
5.9 | Zdokumentovat navrh rieSenia. Maro$ Splnené
510 Ppkracovat v optimalizacii prechadzania van Rozpracované
zakrut.
5.11 | PokraCovat v praci na reprezentacii trate. Adam Splnené
5.12 | Doladit' chyby recovery modulu. Marek Rozpracované
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Opis stretnutia
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Odovzdanie dokumentacie, vylu¢enie modulu stratégie.

Zhodnotenie uloh z posledného stretnutia, prezentacia vysledkov.

Brainstorming ohladne reprezentacie trate.

Diskusia o dvoch typoch modelov: presny 2D model; zoznam zakrut, ako po sebe
nasleduju.

2D model — jeho optimalizacia velmi naro¢na na Cas (cca 18x4000 matica), predpoklad
uplne neznamej trate, mdéze spbsobit’ ze nestihne optimalizaciu do stanoveného “wamp
up* ¢asu (30000 tikov)

zoznam zdakrut, obsahuje udaj o prejdeni zakruty (vzdialenost zaciatku od ciefla,
priemerna rychlost, priemerny uhol, jednotlivé uhly, jednotlivé rychlosti, ...), optimalizacia
na zaklade fuzzy logiky => mnoZina pravidiel na optimalizaciu

doplnenie udajov do zaznamu o zakrute (miesto kde sa nachadza v ramci Sirky trate,
polomer zakruty)

uvahy o zjednodus$eni (urychleni) optimalizacného algoritmu 2D modelu

zistenie, Ze na polomer zakruty sa neda aplikovat' vSeobecny vzorec

10. polomer zakruty sa da priblizne odvodit’ z nato€enia volantu (linearna funkcia)

11. Rozdelili sme si ulohy na dalSi tyzden.

Ulohy do d'alSieho stretnutia

Cislo ulohy Popis ulohy Kto ul-(r:r:émeirr:ia
6.1 | PokraCovat na modeli trate Ivan 10.11.2010
6.2 | abs, asr pre vsetky povrchy Maro$ 10.11.2010
6.3 | Modul detekcie oponentov Marian 10.11.2010
6.4 | Modul detekcia oponentov Vojtech 10.11.2010
6.5 | Vytvorit kategorizaciu zakrut Juraj 10.11.2010
6.6 | Pracovat na recovery modelu Marek 10.11.2010
6.7 \z/éyl‘()r?ft:;t maximalnej rychlosti z polomeru BT 10.11.2010




