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T Key Components Summary Assignee
ROBOCUPTP-204 Team_09 Chodza na urcitu Stefan
poziciu Linner
ROBOCUPTP-201 Team_09 Zapisnica ¢. 17 Stefan
Linner
ROBOCUPTP-198 Team_09 ROBOCUPTP- Unassigned
161 Aktualizacia
wiki
[# ROBOCUPTP-197 Team_09 Build a zavislosti Tomas
medzi projektami Nemecek
[#1 ROBOCUPTP-196 Team_09 Optimalizacia Roman
highskill-u Kick Moravcik
ROBOCUPTP-195 Team_09 ROBOCUPTP- Stefan
193 Optimalizacia  Linner
Walk - turbo walk
ROBOCUPTP-194 Team_09 Videéa a ukazky Filip
projektu RoboCup Blanarik
ROBOCUPTP-193 Team_09 Preimplementovanie Stefan
architektury Walk Linner
ROBOCUPTP-192 Team_09 Vytvorenie highSkill-  Stefan
u pre beam Horvath
ROBOCUPTP-191 Team_09 Oprava vypoctu Ci Martin
agent lezi Markech
ROBOCUPTP-190 Team_09 Aktualizacia Roman
backlogu Moravcik
ROBOCUPTP-189 Team_09 Vytvorenie Roman
pouzivatelskej Moravcik
priruc¢ky
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Description

Preimplementovany highskill Walk stale nechodi na definovanu poziciu.
Chodza za loptou relativne funguje, kedze relativny ciel chodze je vzdy
lahko viditelny, a nie je potrebne vypocitavat relativny ciel z pozicie
agenta, ktora je v triede AgentModel vypocitavana velmi pofiderne.
Potrebna funkcia na ziskanie relativnej pozicie ciela chodze je
AgentModel.relativize(globalny_ciel_vzhladom_na_suradnicovu_sustavu).
Tato funkcia vsak vracia velmi zasumene vysledky a niekedy uplne
odveci. Pravdepodobne koli zlemu vypocitavaniu pozicie agenta.

KedZe viaceri ¢lenovia timu mali problém so zavislostami projektu, je
prepisany projektovy subor projektu Jim a vytvoreny prikladny projektovy
subor s ndzvom ".project.sample”. Priklad pouzitia a prisdsobenia tohto
suboru pre niekoho, kto nema problémy s dodato€nymi plugin-my v IDE,
aj priklad pouzitia a prispdsobenie pre niekoho, kto ma dodato¢né plugin-y
v IDE, je potrebné uviest do Wiki.

Kick aktualne nepocita s natocenim sa k lopte. Architektdra je postavena
podla zlej implementacie Walk takzZe je potrebné Kick upravit aby
pouzival dohodnutt architektaru pre highskill.

Turbo walk ma Specifika ktoré pri jeho pouzivani je potrebné vziat do
uvahy tj. napr. stabilizacia hra¢a pred spustenim pohybu a minimaine
korekcie smeru po rozbehnuti agenta. Tiez funkcia pre vypocet suitability
musi po€itat’ s minimalnou vzdialenostou od ktorej je tento typ chédze
vhodny.

Je potrebné vytvorit videa a ukazky zo simulacie na prezentacné ucely.

Walk je sice optimalizovany avS§ak nie je spravne implementovany
vzhladom k navrhnutej architektire. Je potrebné ho upravit aby
dodrziaval dohodnutu architektaru. Tiez je potrebné vratit’ taktiku
AttackLeft do stavu pred aktualnou implementaciou Walk tak aby bola
pouzita spravna architektura Walk.

Je potrebné vytvorit samostatny highskill pre beam aby ho bolo mozné
volat' z taktiky.

Funkcia isOnGround pouziva hodnoty z akcelerometra ktoré su ale
nespravne spracovavaneé takze agent dostava aj poas chddze stav ze
lezi.

K stu¢asnej architekture je potrebné vytvorit pre pouzivatela - developera
prirucku ktora bud obsahovat popis, ¢o kde treba pridat / upravit' a etc. pri
pridavani napr. nového highskillu alebo konkrétne kopu.
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w1 ROBOCUPTP-161 Team_09 dokumentacia Michal Tomas # ¢ InProgress Unresolved 09/Mar/14 10/Apr/14 dopisanie dokumentacie k highskilom do javadocu, wiki a dokumentacie k
highskillov Blanarik Nemecek dielu

Zahffia zdokumentovanie vSetkych zmien vykonanych na projekte tak,
aby pri odovzdavani produktu bola zakaznikovi poskytnuta dokumentacia
adekvatnej kvality a rozsahu.
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