Zápis z 13. stretnutia tímu č. 9
Dátum: 27.2.2014
Miestnosť: Jobsové softvérové štúdio (lab 1.31) (FIIT-STU)
Prítomní:
Pedagóg : 		Ing. Ivan Kapustík
Členovia tímu: 	Bc. Filip Blanárik, Bc. Michal Blanárik, Bc. Štefan Horváth
			Bc. Štefan Linner, Bc. Martin Markech, Bc. Roman Moravčík
				Bc. Tomáš Nemeček
Stretnutie viedol: Bc. Tomáš Nemeček
Zápis: Bc. Michal Blanárik
Téma stretnutia
Zhodnotenie priebežného stavu úloh v polovici 6. šprintu a diskusia k riešeniu identifikovaných problémov v rámci jednotlivých úloh naplánovaných na aktuálny šprint.
0. Vyhodnotenie úloh z predchádzajúceho stretnutia
	Číslo úlohy
	Zhrnutie úlohy
	Riešiteľ
	Zodpovedný
	Stav úlohy

	ROBOCUPTP-130
	Príprava prezentácie
	Bc. Štefan Linner
	Bc. Štefan Linner
	Splnené

	ROBOCUPTP-127
	Reimplementácia situácií
	Celý tím
	Bc. Tomáš Nemeček
	Nesplnené

	ROBOCUPTP-128
	Kontrola prijatých správ zo servera
	Bc. Martin Markech
	Bc. Tomáš Nemeček
	Splnené

	ROBOCUPTP-125
	Refaktor highskillov
	Celý tím
	Bc. Roman Moravčík
	Nesplnené
	

	ROBOCUPTP-124
	Reflection -dynamicke nacitavanie objektov
	Bc. Tomáš Nemeček
	Bc. Tomáš Nemeček
	Splnené
	


Opis stretnutia
1. Na úvod Ing. Ivan Kapustík upozornil na nekonzistenciu formátu dokumentov zápisníc na stránke tímu. Väčšina zápisníc je vo formáte .docx, ale dve zápisnice sú vo formáte .odt. 
2. Následne Tomáš Nemeček zosumarizoval aktuálny stav riešenia úloh naplánovaný na aktuálny šprint.
a. Prezentácia – samotná prezentácia bola vytvorená a následne úspešne odprezentovaná 24.2.2014.
b. Úloha Reflection – dynamické načítavanie objektov – samotný obsah úlohy bol naimplementovaný, ale bolo by vhodné, aby aj spolupracujúci Tím04 prezrel implementáciu a prípadne sa k nej vyjadril. Táto skutočnosť bola Tímu04 oznámená. Podúloha vykonať profiláciu časovej náročnosti rozhodovania agenta sa nakoniec ukázala ako nepotrebná pretože samotné premiestnenie častí kódu kde sa volá reflection do fázy inicializácie hráča zabezpečilo korektné fungovanie novoimplementovaných častí rozhodovania.
3. Ďalej Bc. Martin Markech informoval o probléme výpočtu pozície lopty pri páde hráča. V tomto prípade hráč stratí loptu z dohľadu a je problém vykonať rozhodovanie. Tento problém by mohol byť riešený pomocou predikcie, ktorá je v aktuálnej implementácií dostupná v určitej forme, ktorej korektnosť prípadne funkčnosť je potrebné overiť. Tiež je potrebné skontrolovať existenciu príznaku či agent vidí loptu. Ak tento príznak nie je implementovaný je ho potrebné doplniť. Tu je možné uvažovať o istej forme krátkodobej pamäti, kedy aj keď hráč aktuálne nevidí loptu, ale pár taktov dozadu ju videl, môže byť schopný ešte relatívne presne odhadnúť, kde sa lopta nachádza.
a. Následne sa Bc. Roman Moravčík vyjadril, že takýto príznak sa tam už nachádza, no treba zdokumentovať, kedy sa mení zo stavu vidí loptu, odhadujem kde je lopta, neviem kde je lopta.
4. Bc. Roman Moravčík navrhol zakomponovať do určovania pozície objektov (lopty) istú formu možnej odchýlky (dead zone), pomocou ktorej by sa zabránilo príliš častému menenie polohy lopty o malý kus. Toto riešenie bolo následne zamietnuté ako potenciálne kontraproduktívne s príliš náročne definovateľnou veľkosťou odchýlky. 
5. K úlohe Refaktoru HighSkillov sa vyjadril  Bc. Filip Blanárik, ktorý skonštatoval, že anotácie low skillov na základe, ktorých sa malo v high skille rozhodovať aký pohyb použiť sú v nedostatočnej a neaktuálnej forme s chýbajúcimi údajmi. 
a. Anotácia pre chôdze by mala obsahovať atribúty ako je spoľahlivosť (pravdepodobnosť pádu pri vykonávaní pohybu), rýchlosť pohybu, minimálna vzdialenosť od cieľa nutná na použitie pohybu (dĺžka kroku).
b. Anotácia pre kopy by mala obsahovať požadovanú pozíciu hráča voči lopte pred vykonaním samotného kopu a ako ďaleko lopta doletí pri použití daného kopu.
6. V diplomovej práci z minulých rokov sú k niektorým pohybom dostupné anotácie a tieto anotácie je potrebné rozanalyzovať, a ak by mohli byť prínosné je potrebné ich doplniť do nášho riešenia. Ďalej sú v tejto diplomovej práci k dispozícií aj  low skilly rýchlej chôdze, ktoré by bolo vhodné zakomponovať do aktuálnej implementácie. V tejto práci bol vytvorený aj samostatný test framework, ktorý by bolo vhodné vyskúšať a následne využívať.
7. Následne Ing. Ivan Kapustík poznamenal, že je potrebné minimálne na teoretickej úrovni zanalyzovať a následne zdokumentovať, čo je nutné dorobiť na úrovni high skillov a low skillov. Tiež by sme mali zvážiť vytvorenie empty low/high skillu, ktorý by sa vykonal v prípade, že hráč sa nevie rozhodnúť čo má robiť. Obsahom tohto skillu by bolo státie v stabilizovanej polohe a rozhliadanie sa po ihrisku.
8. Ďalší priebeh stretnutia prebiehal spoločne pre tímy 09 a 04. Bola dohodnutá podoba implementácia rozhrania medzi vyššími formami rozhodovania a high skillmi. Podoba rozhrania je zobrazená na obrázku 1. Následne bola diskutovaná forma predčasného ukončenia high skillu, kde bolo dohodnuté, že do agent modelu sa doplní príznak, ktorý sa v prípade požiadavky na predčasné ukončenie nastaví a plánovač vykoná korektné ukončenie high skillu. 
[image: C:\Users\Michal\Desktop\1801197_10201658520367278_496897871_o.jpg]
Obrázok 2 rozhranie medzi rozhodovaním a high skillmi
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