Tím č. 9: SimTeam

Tímový projekt 2012/2013


Zápis zo stretnutia č. 12
Dátum:
25.02.2013
Čas:
13:00
Dĺžka trvania:
180min

Miestnosť:
Kancelária 4.35
Prítomní:
Vedúci tímu:
Ing. Peter Lacko, PhD.

Členovia tímu:
Bc. Jana Branišová


Bc. Adrián Kollár


Bc. Michal Kyžňanský


Bc. Miroslav Ort


Bc. Michal Ošvát


Bc. Filip Pakan


Autor zápisu:
Bc. Jana Branišová


Vyhodnotenie úloh z predchádzajúceho stretnutia:

	ID úlohy
	Popis úlohy
	Pridelené členovi
	Termín dokončenia
	Stav

	11.1
	Aktualizácia web stránky
	Michal Kyžňanský
	25.02.2013
	Znova

Pridelená

	11.2
	Vytvorenie hrubého plánu na letný semester
	Jana Branišová
	25.02.2013
	Dokončená

	11.3
	Analýza vytvorenia a pretransformovania všetkých súčasných položiek backlogu do Jiry
	Jana Branišová
	25.02.2013
	Dokončená

	11.4
	Nájdenie videa simulácie s vhodným scenárom
	Miroslav Ort
	25.02.2013
	Dokončená

	11.5
	Refaktorizácia zdrojového kódu
	Michal Kyžňanský
	25.02.2013
	Dokončená

	11.6
	Refaktorizácia zdrojového kódu
	Miroslav Ort
	25.02.2013
	Znova

Pridelená

	11.7
	Dokončenie implementácie pôsobenia tlakov v dave
	Michal Ošvát
	25.02.2013
	Znova

Pridelená

	11.8
	Dokončenie implementácie plánovania trasy
	Adrián Kollár
	25.02.2013
	Dokončená


Diskutované témy:

Návrh refaktorizácie zdrojového kódu prostredníctvom UML diagramov.

Roly v tíme.

Pôsobenie tlakov v dave.

Plánovanie trasy agenta.

Rozšírenie simulácie o element Božena.

Prijaté rozhodnutia:

Zdrojový kód sa zrefaktorizuje podľa navrhnutej štruktúry.

V tíme sa zachová rola pre tvorbu dokumentácie, plánovania, štábnej kultúry a pridá sa nová rola tester, ktorá bude priraďovať každý týždeň niekomu inému. Tento týždeň bol zvolený testerom Michal Ošvát.

Vytvorí sa jeden dokument, ktorý bude slúžiť na zapisovanie parametrov simulácie, ktoré bude tester testovať. 

Algoritmus na vyhľadávanie skupín ľudí v dave sa vyjme z tela agenta a bude sa vykonávať len jeden krát za krok simulácie. Je nutné otestovať efektivitu algoritmu a poprípad ho optimalizovať alebo zmeniť.

Úlohy do ďalšieho stretnutia:

	ID úlohy
	Popis úlohy
	Pridelené členovi
	Termín dokončenia
	Stav

	11.1
	Aktualizácia web stránky
	Michal Kyžňanský
	4.03.2013
	Pridelená

	12.1
	Implementácia scenára
	Michal Kyžňanský
	4.03.2013
	Pridelená

	12.2
	Refaktorizácia algoritmu na vyhľadávanie skupín v dave
	Filip Pakan
	4.03.2013
	Pridelená

	12.3
	Pridanie komponentu božena
	Adrián Kollár
	4.03.2013
	Pridelená

	11.6
	Refaktorizácia zdrojového kódu
	Miroslav Ort
	4.03.2013
	Pridelená

	11.7
	Dokončenie implementácie pôsobenia tlakov v dave
	Michal Ošvát
	4.03.2013
	Pridelená


Prílohy: UML diagram štruktúry zdrojového kódu
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+ setPreferredVelocity(Simulation sim)
+ pickActions()
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+double height
+ double weight
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+double energy

+ computePressure()
+ computeEnergy()
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+ computeFear()
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+ planPath()
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