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Bc. Štefan Horváth
Na začiatku si Jim zvolí plán „PlanTactic“. Tento plán má nastavený v „Settings.rb“, ktoré si načíta pri vytváraní. Po začatí zápasu sa začne vykonávať plán. Tento plán je v podobe ruby skriptu, ktorý si vyžiada nejaké informácie napr. pozícia lopty, vlastník lopty, informácie o stave na ihrisku atď. Následne sa rozhoduje na základe situácie (ako je lopta ďaleko, či ju má vlastný tím alebo súper, ...), ktorý highskill sa použije. Na začiatku hráč stojí ďaleko od lopty a keďže ho testujem samého na scéne, plán zvoli prípad keď je lopta voľná a nikto loptu nevlastní. V tomto prípade sa zvoli highskill „Walk to ball“, ktorý prevezme riadenie hráča.

Highskill „Walk to ball“ sa snaží dostať hráča najbližšie k lopte a natočiť ho tak, aby mohol do nej kopnúť. Rozhodol som sa zmeniť správanie hráča tak, aby sa na miesto kopnutia do lopty hodil dozadu.

Toto bolo možné docieliť zmenou skriptu „Walk to ball“. V skripte je časť, kde hráč kontroluje svoju pozíciu s pozíciou lopty. V prípade, ak vzdialenosť od lopty je väčšia ako definované limity, skript vyberá lowskill, ktorý posunie hráča bližšie v danom smere odchýlky. Ak sa hráč nachádza v stanovených intervaloch, vyberie sa lowskill kopnutia. Na tomto mieste som vymenil lowskill „kick_right_faster“ za „fall_back“. To spôsobilo, že hráč stojaci pred loptou sa hodí dozadu. Tento proces sa opakuje až do skončenia polčasu.
Bc. Michal Blanárik
Zmena správania hráča bola dosiahnutá pomocou vytvorenia plánu na základe „planZakladny“, ktorý sa nachádza na stránke „/wiki/index.php/Planovac“ a vytvorením nového pohybu, ktorý pozostáva z pomalého čupnutia si hráča (4s), a následného predpaženia jednej z rúk. Počas vykonania pohybu hráč zakýva hlavou. Plán bol nastavený ako primárny plán hráča a po zavedení hráča na server bol otestovaný novovytvorený pohyb.

Pohyb bol vytvorený pomocou editoru pohybov a následne prepísaný do XML štruktúry.


[bookmark: _GoBack]Bc. Filip Blanárik
Bol vytvorený plán: planfilip.rb, ktorý je modifikovaný “PlanZakladny.rb“ prebratý z „http://team09-13.ucebne.fiit.stuba.sk/wiki/index.php/Planovac“. Do pôvodného plánu bola pridaná podmienka využívajúca high-skill“get_up.rb“, ktorá umožňuje hráčovi sa postaviť v prípade pádu. Ďalej bol plán upravený tak aby využíval nový  low-skill“filipskuska.xml”. Tento pohyb pozostáva z kombinácie vertikálneho pohybu hlavy [he2] a oboch rúk [lae1 , rae1] ako je možné vidieť na obrázku č. 1. Aby sa plán načítal pri umiestnení nového hráča na server, bol upravený súbor “Settings.rb“. Výsledný plán a pohyb bol spustený a otestovaný.


Bc. Tomáš Nemeček
Pri riešení tohto zadania bol vytvorený nový plánovač "nemecekPlan.rb", ktorý je oddedený od "Plan5ko.rb". V rámci tohto plánovača bola upravené podmienka kopu lopty, kde bol vymenení pôvodný high skill slúžiaci na kop lopty za high skill slúžiaci na demonštráciu robocupu s názvom "freeRide.rb".  Tento high skill pozostáva z rôznych pohybov od pohybu hlavy až po stojku.  Následne v highskille "Turn.rb" slúžiaceho na posun hráča pri lopte bola upravená podmienka určujúca smer posunutia. Pri tejto zmene sa  agent namiesto posunutia doľava vybral náhradný low skill zo zoznamu (točenie hlavou, priamy pad na tvar a stojka na hlavu). 
Bc. Martin Markech
Vytvorený bol nový plán s názvom "planZakladny" na základe návodu na wiki. V ňom sa volá novovytvorený highskill "DoExercising" pokiaľ nie je hra začatá - aby sa pred hrou hráč rozcvičil. Pribudol nový lowskill "rukami_hore_dole", v ktorom hráč cvičí oboma rukami naraz striedavo hore-dole. Po čase sa pohyb rúk zastaví a hráč s predpaženými rukami urobí drep. Po ňom otočí hlavou postupne do oboch smerov.  Lowskill pohyb bol vytvorený priamo prepisovaním v xml súbore podľa dokumentácie spísanej na wiki.
Bc. Štefan Linner
Zmena správania hráča bola docielená úpravou existujúceho plánu s názvom "planTactic". Plán obsahuje zložitejšiu logiku plánovania high-skill-ov a low-skill-ov. Táto logika bola nahradená jednoduchšou, ktorá zahŕňa iba úvodné umiestnenie hráča na svoju pozíciu (beam) a test, či sa hráč nachádza na zemi. V prípade, že áno, postaví sa, a vykoná zadaný low-skill. Tento test prebieha po každom vykonaní low-skillu.
Daný plán bol teda upravený tak, aby umožňoval testovanie zadaného low-skill-u, bez rizika, že by daný hráč spadol a nemohol tak ďalej testovať zadaný low-skill. Pri testovaní low-skillu boli využité jednoduché pohyby rôznych kĺbov, skladajúce sa z viacerých fáz.
Bc. Roman Moravčík
Zmena správania hráča bola docielená vytvorením nového testovacieho plánu s názvom "planRoman". Plán obsahuje jednoduchú logiku plánovania high-skill-ov a low-skill-ov na základe podmienok.
Logika pozostáva z pohybu hráča k lopte s použitím high skillu GotoBall. V prípade hráča na zem, sa aktivuje GetUp na postavenie hráča. Ak sa hráč nachádza pri lopte, začne sa otáčať na jednu stranu s použitím low skillu turn_right.




