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Analyzy a testovanie

¢ Slovenske timy
¢ Androids
¢ Zahranicné timy
¢ Seuredsun (chbédza)
¢ Fyzikalny model (0.6.5 zmeny)
¢ Paralelizacia simulacie
¢ Testovaci framework
¢ Model sveta
¢ Pohyby



Model sveta

¢ Co bolo

¢ Poloha lopty
¢ NatocCenie agenta

¢ Pohola agenta na ihrisku
¢ linearny Kalmanov filter

¢ Co sme urobili

¢ Poloha ostatnych hracCov (+parser)
¢ NatocCenie ostatnych hraCov (zavisi od néh)
¢ \Vzdialenost hracov od lopty

¢ Pohola agenta na ihrisku
¢ Navrh rozSireného Kalmanovho filtra



Testovaci framework

¢ Co bolo dobre

¢ Model sveta
¢ Komunikacia s rcssserverom

¢ Co sme opravili
¢ Rozdelenie na moduly vykonavajuce Cinnosti a na
Implementacneé moduly

Jedna inicializacna metoda

Opraveneé logovanie (konzistencia, pouzivanie na ddlezitych
miestach)

Konfigurovatelnost frameworku

Obojsmerna komunikacia s hracom

Automaticke spustanie hracCa, servera
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¢ Testovanie pohybov



Anotacie

¢ Navrh anotacii
¢ XML format
¢ Posun hraca, otoCenie hraca, doba pohybu, typ pohybu...
¢ Predpodmienky, vystupné hodnoty
¢ Posun lopty

¢ Automatizacia
¢ Prostrednictvom testovacieho frameworku
¢ Testovanie pre jednotlivé inicialne polohy lopty
¢ Uprava manuélne vytvorenych anotacii



Pohyby

¢ Testovanie stavu existujucich pohybov

¢ Optimalizacia sadnutia

¢ Stabilne sadnutie
¢ Rychle sadnutie

¢ Optimalizacia kopu
¢ /astavenie otacCania
¢ Viac urovni sily
¢ Naklonenie dopredu pri bocnom otacani
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