
Project Type Key Title Date Username Time Spent (h) Comment

Infinity Story INFINITY-165 Analýza nefunkčnosti anotácií v test frameworku 8.4.2015 17:33 Martin Vrabec 2

Infinity Story INFINITY-165 Analýza nefunkčnosti anotácií v test frameworku 9.4.2015 21:01 Martin Vrabec 1

Infinity Story INFINITY-165 Analýza nefunkčnosti anotácií v test frameworku 10.4.2015 18:32 Martin Vrabec 1

Infinity Story INFINITY-165 Analýza nefunkčnosti anotácií v test frameworku 12.4.2015 20:06 Martin Vrabec 1

Infinity Story INFINITY-165 Analýza nefunkčnosti anotácií v test frameworku 13.4.2015 17:25 Martin Vrabec 1 Vytvaranie dokumentacie

Infinity Story INFINITY-164 Príprava taktík na turnaj 7.4.2015 14:18 Juraj Simek 1

Spísanie dokumentácie do finálnej podoby a jej doplnenie do dokumentácie 

inžinierskeho diela

Infinity Story INFINITY-164 Príprava taktík na turnaj 7.4.2015 18:36 Juraj Simek 1,167

Hľadanie možností otáčania agenta - otáčanie vo Walk je pomerne 

nezrozumiteľný proces - nahradenie otáčania o 20° v pickLowSkill() vo Walk za 

otáčanie o 10° v prípade DistanceBit, nakoľko aj pre DistanceLess aj DistanceBit 

bol uhol 20°. DistanceBit má zrejme slúžiť na menšie otočenie, efekt pri 

smerovaní na loptu ale nie je dostatočný. - Pri otáčaní o 180° vieme, že sa má 

agent otočiť voči nejakému vektoru (-X, 0), kde X > 3, od tohto vektora bude 

treba zistiť uhol agenta - v AgentModel je len getPosition(), bližšie bude treba 

preskúmať metódy getRotation() - na toto turnajové otáčanie treba vytvoriť 

HighSkill

Infinity Story INFINITY-164 Príprava taktík na turnaj 10.4.2015 16:40 Juraj Simek 1,75

Upravoval som taktiku Turn180 pre otáčanie agenta v turnaji, vytvoril som 

preto HighSkill TurnToVector

Infinity Story INFINITY-164 Príprava taktík na turnaj 11.4.2015 10:07 Juraj Simek 0,583

Úprava taktiky Turn180, dokumentovanie zdrojového kódu a dokumentovanie 

taktiky Turn180 do dokumentácie

Infinity Story INFINITY-163 Vylepšenie GUI loggera 7.4.2015 18:04 Juraj Simek 0,167

Opravenie pridávania logovacích levelov pri načítaní nastavení z 

logger_gui_conf.properties

Infinity Story INFINITY-162 Zisťovanie údajov v TestFrameworku 8.4.2015 11:44 Peter Filipek 2,75

Oboznamenie sa s Testframework. Ziskanie udajov o pozicii hraca. Jednoduchy 

prototyp funkcie ktora mera cas za ktory robot prejde z bodu A do bodu B. 

Skusanie nasmerovat robota na konkretny bod. Riesenie pluginu pre GUI.

Infinity Story INFINITY-162 Zisťovanie údajov v TestFrameworku 12.4.2015 13:06 Peter Filipek 3,25

- Uprava prototypu - Priprava GUI - Zaclenenie prototypu do TestFrameworku - 

Testovanie

Infinity Story INFINITY-162 Zisťovanie údajov v TestFrameworku 12.4.2015 20:41 Peter Filipek 1,5 Finalizacia - dokoncenie GUI - male upravi na doladenie funkcie

Infinity Story INFINITY-162 Zisťovanie údajov v TestFrameworku 13.4.2015 18:18 Michal Segec 7

Analyzovanie GUI test frameworku, doplnanie taktiky z turnaja. Pokus o 

implementaciu funkcie pre meranie vzdialenosti kopu do lopty. Pre tento ucel 

som vytvoril pole, kde sa da urcite pocet merani. Cielom bolo vytvorit 

testovanie, kedy by v priebehu jednej hry, bez resetovania hraca mohlli prejst 

vsetky merania. Implementacia ale nebola uplne funkcna a na zaklade 

stretnutia ani nie je potrebna, kedze je lepsie ked je stanovena fixna pozicia 

lopty, kedy je hrac nabeamovany k nej a nie nahodny sposob dojdenia k lopte.

Infinity Story INFINITY-161 Doplnenie dokumentácie 12.4.2015 12:11 Metod Rybar 2 Vkladanie dokumentacie do sablony

Infinity Story INFINITY-161 Doplnenie dokumentácie 12.4.2015 15:31 Metod Rybar 0,5

Infinity Story INFINITY-161 Doplnenie dokumentácie 12.4.2015 16:24 Metod Rybar 1

Infinity Story INFINITY-160 Analýza planera 7.4.2015 11:35 Miroslav Wolf 2

Oboznamenie sa s plannerom - pozrel som si dokumentaciu na wiki, studoval 

som si kod a logy tykajuce sa highskill plannera. Z logov je vidno ze v queue v 

plannery je vacsinou 1-3 highskillov ako "walkfast", "walkslow", "getup", "kick", 

"localize"... Pozrel som si ako funguju javovske funkcie peek(), peekFirst(), 

peekLast() a poll. peek() a peekFirst() - vrati prvy highskill z queue no nevymaze 

ho z fronty, peekLast() - vrati posledny highskill z queue no vymaze ho z fronty, 

pool() - vrati prvy highskill z queue a vymaze ho z fronty. Na pridavanie 

highskillov do queue sa pouzivaju funkcie addFirst a addLast, pricom addFirst 

prerusi aktualne vykonavany highskill a zacne sa hned vykonavat pridavany 

highskill bez toho aby bol ten predosli ukonceny na co si treba dat pozor. 

Funkcia currentHighSkill() vracia vykonavany highskill - resp. prvy highskill z 

queue. Funkcia clearHighSkillQueue() - vycisti aktualnu frontu. Metoda 

Control() - je volana vzdy ked prichadza sprava zo servera a malo by sa v nej 

zistovat ci agent padol a dokoncovat prerusene highskilly. Ukoncovanie 

highskillov sa riesi vo funkcii execute().



Infinity Story INFINITY-160 Analýza planera 7.4.2015 12:25 Miroslav Wolf 0,5

Skusal som si robit logy pri roznych taktikach. Mozno by bolo dobre spravit 

debugovaciu taktiku kde by sa stale planoval iba pohyb so ZMP + vstavanie ked 

agent padne ako je to teraz napriklad v taktike FastWalkTactic.

Infinity Story INFINITY-160 Analýza planera 13.4.2015 13:27 Miroslav Wolf 0,5

Prezrel som si dokumentaciu minulorocneho timu Gitman, ktory planovac 

upravovali. Zda sa ze ho o dost vylepsili a najme odstranili cast z ruby. 

Namiesto ArrayList-u pouzili LinkedBlockingDeque co im umoznilo pridavat aj 

na zaciatok aj na koniec radu a tak im to pomohlo ked potrebovali naplanovat 

highskill na zaciatok radu. Planovac bezi v samostatnom vlakne a vola sa v 

kazdej iteracii scyklu ak su na vstupe data zo servera. V dokumentacii gitmanov 

je tiez opis metod pouzitych v planovaci.

Infinity Story INFINITY-160 Analýza planera 13.4.2015 13:43 Miroslav Wolf 0,333

Spravil som si logy pred vykonanim a vymazanim higskillu z planovaca a po 

vykonani a vymazani aby som si overil ci sa rad posuva spravne a ci je na rade 

dalsi pozadovany higskill z radu. Vyzera ze to funguje spravne, po vymazani 

prveho highskillu z radu sa na prve miesto dostane druhy highskill. Vynimkou je 

ked sa niektori highskill naplanuje hned na zaciatok radu a teda predbehne 

ostatne highskilly ako napriklad najcastejsie highskill getUp na postavenie 

robota ak padol, co je v poriadku.

Infinity Story INFINITY-160 Analýza planera 13.4.2015 14:52 Miroslav Wolf 0,5 K ulohe som vytvoril kratku dokumentaciu.

Infinity Story INFINITY-160 Analýza planera 13.4.2015 17:15 Metod Rybar 1 Analyza vykonavania pohybov pomocou execute

Infinity Story INFINITY-160 Analýza planera 13.4.2015 17:28 Metod Rybar 1 Zapisanie zisteni do dokumentacie

Infinity Story INFINITY-159 Implementácia pohybu lopty v TestFrameworku 7.4.2015 14:10 Miroslav Wolf 1

Analyzoval som funkciu pre simulovane kopnutie lopty ktoru nam poskytol 

diplomant Matej Kovac. Pridal som do testframeworku tlacitko a combobox pre 

danu funkciu - pre nastavenie smeru a rychlosti lopty a pre spustenie funkcie. 

Samotna funkcia vsak este zatial nie je naimplementovana.

Infinity Story INFINITY-159 Implementácia pohybu lopty v TestFrameworku 7.4.2015 20:13 Miroslav Wolf 0,75

Pridal som funkciu pre simulovane kopnutie do testframeworku podla Mateja 

Kovaca. Funkcia uz funguje. Boli vytvorene dve nove triedy BallState a 

ShootingSimulation.

Infinity Story INFINITY-159 Implementácia pohybu lopty v TestFrameworku 12.4.2015 11:34 Miroslav Wolf 0,333 Pre úlohu som vytvoril krátku dokumentáciu.

Total 36,583


