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1. Uvod

Problémom klasickych ethernetovych sieti je, Ze podporuji dorucenie na baze ,,best effort”, to
znamena, Ze nevieme garantovat’ dorucenie ramcov napriklad pri zahlteni siete. Tento
problém riesi technoldgia deterministického ethernetu vyvijand firmou TTTech. Technoldgia
dokaze zarucit’ doruCenie paketov aj pri zahlteni siete. Vd’aka tomu je mozné pouzit’ ethernet
v systémoch, ktoré vyzaduju akcie v realnom case. Vyuzitie je mozné najst’ v letectve,

automobiloch, vyrobnych linkach a aj vo vesmirnom priemysle.

Nas projekt chce vyuzit' tato technologiu v autonomnom vozidle. Toto vozidlo by sa malo
vediet’ vyhybat’ r6znym prekazkam na ceste, vediet’ sa navigovat’ do ciel’a ur¢enia a udrziavat’
jazdu v jazdnom. NajkritickejSou funkcionalitou z hl'adiska realneho casu je detekcia

prekazok, pri ktorej je nutné zareagovat’ o najskor.

Nakol’ko je projekt realizovany v time, tak je potrebné nejakym sposobom riadit’ jednotlivé
ulohy. Kazdému ¢lenovi timu mézeme urcit’ jeho hlavnu oblast’ riadenia tloh. Rozdelenim

uloh dosiahneme efektivne vyuzivany Cas, prehl'adnejsi zdrojovy kéd a dokumentaciu.

Problémom je ale najst’ vhodné rozdelenia uloh pre jednotlivych ¢lenov timu. Pocas celého
projektu vyskuSame viacero spdsobov a Uprav aby sme zistili, ktory nam najviac vyhovuje.

Kazdym d’alsim rozdelenim uloh by sme tak mali byt presnejsi a efektivnejsi.

Tato dokumenticia je zamerana na manazérsku Cast’ projektu, obsahuje popis postupu prace
na celom projekte, priebehy ahodnotenia jednotlivych $printov. Dalej obsahuje popis

jednotlivych uloh ¢lenov timu a pouZzivané metodiky.



2. Ciele projektu

2.1 Ciele projektu v zimnom semestri
Ciele timového projektu v zimnom semestri by sme mohli rozdelit’ na nasledovné Casti:

e dospecifikovanie zadania a vyber aplikacie,

e vyber softvérovych nastrojov na komunikéciu, zdiel'anie kodu, evidenciu tiloh
e analyza komponentov

e kupa komponentov

e skonStruovanie auta

e navrh komunikacie

e zékladnd komunikacia medzi zariadeniami

Dospecifikovanie zadania a vyber aplikacie

V nasom timovom projekte bol velky problém ten, Ze vopred nebolo priamo Specifikované
zadanie. To pre na$ tim znamenalo, ze sme si museli vymysliet’ vlastnu aplikaciu. To bol prvy

a hlavny ciel’ prvych tyzdnov semestra.
Vyber softvérovych nastrojov

Ciel'om vyberu softvérovych nastrojov bolo najst vhodné nastroje, ktoré ndm pomoédzu pri

vyvoji nasho produktu. Nastroje sa tykali komunikacie, zdiel'ania kddu, evidencie uloh.
Analyza komponentov

Cielom analyzy komponentov je analyzovat’ jednotlivé komponenty, z ktorych sa vozidlo
bude skladat’. DoleZité to je aj z hl'adiska kompatibility aby sme predisli scenaru, Ze by dva

komponenty medzi sebou nemohli komunikovat’ alebo by neboli kompatibilné.
Kupa komponentov

Vystupom analyzy komponentov boli zariadenia, ktoré sme vybrali a z ktorych vozidlo
postavime. Tieto zariadenia je potrebné kupit. Ked’ze na projekte spolupracujeme s rakiiskou
firmou TTTech, tak o kapu sa stara prave tato firma. Proces klpy zafina unas tym, Ze
spravime zoznam komponentov aj s cenami a dame to firme na schvalenie. V pripade, ze to
firma schvali je mozné komponenty zakupit. V opacnom pripade musime komponenty
zmenit’. Cely tento proces je pod vedenim a kontrolou nasho externého veduceho aby sa

predislo chybam.



SkonStruovanie auta

Na zaklade kupy komponentov je cielom mat skonStruované vozidlo do konca zimného

semestra.
Navrh komunikacie

Nase autonomne vozidlo bude komunikovat’ cez lokalnu siet. Tym padom je potrebny
protokol, ktory komunikéciu umozni. Cielom ndvrhu komunikécie je vytvorit novy protokol,

pomocou ktorého budi zariadenia medzi sebou komunikovat'.
Zakladna komunikacia medzi zariadeniami

Jeden z mil'nikov zimného semestra je vytvorenie zakladnej komunikacie medzi zariadeniami
Vv lokdlnej sieti autondmneho vozidla. To znamend, Ze ciel’ je umoznit’ posielat’ informacie
Z jedného zariadenia druhému a naopak.
2.2 Ciele projektu v letnom semestri
Ciele timového projektu v letnom semestri by sme mohli rozdelit’ na nasledovné Casti:

e Konstrukcia auta

e Implementécia riadiacej Casti

e Implementacia lasera

e Implementacia GPS a kompasu

e Implementéicia kamery

e Testovanie vozidla

KonS$trukcia auta

Dokocenie vSetkych potrebnych veci na vozidle. Hlavne napdjanie roznorodych dosiek,
prepinacov, kolies a podobne. Pre zabezpeCenie napajania je nutné vyrobit’ vlastné riesenie.
Pouzijeme pritom 2 typy batérii. Dalej bude nutné uchytenie vietkych komponentov a rozne

d’alsie veci, ktoré sa vyskytna v priebehu projektu.

Implementacia riadiacej casti

Cielom je na zaklade vytvorenych prototypov v zimnom semestri dokoncit’” kompletny
program na riadiacom Raspberry Pi. NajdolezitejSou Castou je rozhodovanie o pohybe
vozidla na zaklade dat z prijatych senzorov. Takisto je cielom implementovat’ aj manudlne
ovladanie, ktoré bude mozné realizovat’ aj pocCas autonémneho riadenia a zabranit tak

nebezpeénym situdcidm.
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Implementacia lasera

Laser bude sluzit’ na detekciu prekdzok a vyhybanie sa nim. Umiestneny bude na vyvySenom
mieste v strede vozidla, aby ho ni¢ nemohlo ovplyvnit’. Nutné je naprogramovat’ spracovanie
dat zlasera podla urCenej Specifikdcie a posielanie tychto udajov centrilnej riadiacej
jednotke.

Implementacia GPS a kompasu

Pomocou GPS a kompasu sa auto bude moct’ pohybovat’ po definovanej trase. Takisto budu
data z tychto senzorov rozhodovat’ spolu s datami S lasera a smere obidenia prekazok. Data
z tychto senzorov je nutné spracovat’ podla Specifikacie, ¢im sa zaisti presna navigacia
vozidla od jedného bodu k druhému.

Implementacia kamery

Kamera zabezpeci aby auto ostalo v jazdnych pruhoch. Tento senzor ma ale pri rozhodovani
najmensiu prioritu, pretoze ak je nutné odbocit, alebo vyhnut sa prekazke, tak auto musi
logicky opustit’ jazdny pruh. Dolezitd bude najmd implementacia €o najpresnejSicho
rozoznavania ¢iary pomocou obmedzeného vykonu Raspberry Pi.

Testovanie vozidla

Demonstrovat’ funkcionalitu ndsho rieSenia budeme testovanim v redlnych podmienkach pri
budove FIIT pomocou réznych testovacich scendrov na otestovanie funkcénosti vSetkych
senzorov. Testovat’ budeme pohyb, detekciu prekazok, kameru s jazdnymi pruhmi a manualne

ovladanie.
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3. Manazérske ulohy

Tato kapitola popisuje jednotlivé roly ¢lenov timu Slovak TTTech pocas trvania timového
projektu v akademickom roku 2016/2017. Kazda rola zodpoveda za urcitu Cast’ projektu.
Rozdelenie roli medzi ¢lenov timu nasleduje po definovanych roliach. Okrem tychto uloh sa
kazdy ¢len timu bude podielat’ aj na beznych tlohach. Ked’ze nas tim uz na zacCiatku opustil

Tomas Lulei, niektory ¢lenovia timu tak zastavaju viacero roli a ¢lenovia timu si navzajom vo

vykonavani roli pomahaju.

3.1 Roly pre ZS

Pre zimny semester boli definované nasledovné roly:

Sprava dokumentacie
Sprava webového servera
Sprava planovania a tloh
Spréava komunikdcie a dat
Sprava vyvoja
ManazZment kvality

Sprava hardvéru

3.2 Opis jednotlivych roli pre ZS

3.2.1 Sprava dokumentacie

Zodpoveda za dodrzanie poziadaviek dokumentacie
Zodpoveda za formalny vzhl'ad dokumentacie
Vytvara vzory dokumentécie

Finalizuje Struktiru dokumentov pred odovzdanim

3.2.2 Sprava webového servera

Zodpoveda za nahravanie aktualizovanych verzii webovej stranky

Zodpoveda za dostupnost’ stranky
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3.2.3 Sprava planovania a tloh

e Zodpoveda za systém manazmentu tloh (Scrumdesk)
e Vytvara tlohy a Sprinty
e Dohliada na vykazovanie prace

3.2.4 Sprava komunikacie a dat

e Spravuje komunika¢né nastroje — timovy e-mail a slack
e Spravuje tlozisko dat a dba na dodrziavanie hierarchie adresarov - Dropbox

3.2.5 Sprava vyvoja

e Zodpoveda za Github repozitar a verziovanie
e ManaZuje proces testovania a nasadzovania

3.2.6 ManazZment kvality

e Zodpoveda za kvalitu vyvijaného softvéru
e Kontroluje dodrziavanie stanovenych metodik
e Zodpoveda za kvalitu produkovanej dokumentacie a ostatnych vystupov projektu

3.2.7 Sprava hardvéru

e Zodpoveda za vyber vhodnych hardvérovych dielov
e Zodpoveda za zostrojenie konstrukcie vozidla

e Zodpoveda za rozmiestnenie, uchytenie a kablovanie elektroniky
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3.3 Rozdelenie roli pre ZS
Obdobie: 1. - 12. tyzden zimného semestra 2016/2017

Tabul’ka 1: Prehlad timovych roli

Rola Clen timu
Sprava dokumentacie Pavol Goc¢al
Sprava webového servera Martin Ilavsky
Spréva planovania a tloh Martin Ilavsky
Manazment kvality Dévid Buhaj
Sprava vyvoja Milan Urminsky
Sprava hardvéru Marek Cikos
Sprava komunikécie a dat Marek Cikos

3.4 Rozdelenie roli pre LS

V lethom semestri ostali roly nezmenené, ked’ze kazdy z nas bol zo svojou rolou spokojny.
Ku koncu semestra sme sa ale vSetci zi€astiiovali na sprave dokumentacie aby vyhovovala

stanovenej Specifikacii na stranke timovych projektov.
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4. Pouzivané metodiky

V tejto Casti st popisané vsetky pouzivané metodiky time Slovak TTTech pocas trvania
timového projektu. V plane su d’al'Sie metodiky ako metodika dokumentécie, verziovania

a zdrojového kodu.

4.1 Metodika komunikacie

V timovom projekte je vel'mi doblezité¢ zabezpecit komunikdciu medzi vSetkymi ¢lenmi timu
a veducimi. Tato metodika popisuje pouzivané metddy formalnej aj neformalnej komunikécie
timu Slovak TTTech. Opisané su pouzivané nastroje na komunikaciu ako Gmail, Facebook,

Slack a Scrumdesk.

4.2 Metodika timovych stretnuti
Timové stretnutia sa konaju kazdy tyzdeil aslizia na prediskutovanie problémov, uloh,
sumarizdcie Sprintov a podobne. Tato metodika podrobne opisuje priebeh tychto stretnuti.

Okrem toho obsahuje aj informéacie o ¢ase, mieste stretnuti a povinnostiach ¢lenov timu.

4.3 Metodika manaZzmentu uloh

Manazment tloh je vel'mi ddlezitou ¢astou timového projektu. Je nutné tlohy rozdelit’ medzi
jednotlivych ¢lenov timu a evidovat’ vykonanu pracu. Na manazment tloh pouzivame nastroj
Scrumdesk. Povodne sme pouzivali Trello, ktoré nam nevyhovovalo a tak sme sa rozhodli
prejst na Scrumdesk. V tejto metodike sa nachadza popis jednotlivych Casti Scrumdesku

a navody na vytvaranie jednotlivych uloh, Sprintov a evidovania prace.

4.4 Metodika dokumentacie
Spravny systém pisania dokumenticie umoznuje jednoduché prehliadanie dokumentov a
hl'adanie informacii v rdmci nich. Tato metodika opisuje formatovanie dokumentacie

zapisnic, metodik a ostatnych dokumentov.

4.5 Metodika spravovania zdrojovych kodov

Spravovanie zdrojovych kodov je dolezité z hladiska kategorizacie jednotlivych kodov.
V naSom pripade mame sedem rdznych riadiacich jednotiek, ktora kazda z nich bude
obsahovat’ svoj vlastny kod a preto je nevyhnutné aby bola stanovend hierarchia pomocou

ktorej sa budeme orientovat’.
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4.6 Metodika prehliadok zdrojovych kédov
Prehliadky zdrojovych kodov zabezpecuju vyssiu kvalitu zdrojovych kédov a mozu zabranit
vzniknutim problémov pri d’alSom vyvoji. Metodika opisuje pravidla a postupy, podla

ktorych sa vykonava prehliadka a hodnotenie zdrojového kodu.

4.7 Metodika pisania zdrojovych kodov

Udrzba prehladnosti zdrojovych kodov je dolezity faktor pri tvorbe réznych aplikacii.
Vseobecné konvencie, ktoré st dodrzované vyvojarmi, prinasaju prehladnost’, Strukturu
a format zdrojovych kodov. Zdrojové kody si Tlahko CcitateIné a st jednoduchSie na
pochopenie aj pre nezainteresovanych l'udi. Vdaka tymto pravidlam je vysledny produkt

projektu dobre pochopitel'ny a pomaha k jednoduche;j orientacii v zdrojovych kddoch.
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5. Sumarizacia 0. Sprintu

5.1 Zakladné informacie

Zaciatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

5.2 Ulohy

23.9. 2016
6.10. 2016

Ing. Ondrej PereSini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Ciko$

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

5.2.1 PrehPad uloh

Tabulka 2: prehl'ad uloh 0. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
169104 Vytvorenie web stranky Vytvorenie web stranky Marek Ciko§
Inicializacia timovych y
173456 . Slack Marek CikoS
nastrojov
169104 Vytvorenie web stranky Vytvorenie web stranky Pavol Gocal
Vytvorenie loga a plagatu Vytvorenie loga a plagatu
168465 Martin Ilavsky
timu timu
_ InStalacia web servera a '
169104 Vytvorenie web stranky Martin Ilavsky
nahravanie novych verzii
Inicializécia timovych .
173456 Timovy e-mail Martin Ilavsky
nastrojov
Inicializacia timovych _
173456 . Trello Martin Ilavsky
nastrojov
173456 Inicializacia til’l’lOV}”Ch Github Martin HaVSk}'/
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nastrojov

173456

Inicializacia timovych
Dropbox Martin Ilavsky

nastrojov

5.2.2 Popis jednotlivych tloh

[169104] Vytvorenie web stranky: Cieclom ulohy je vytvorit web stranku timového
projektu, ktora bude vyuzivand na reprezentaciu timu a zobrazovanie postupu timu.
Stranka  bude

dokumentaciou. Stranka je dostupna na adrese http://team09-16.studenti.fiit.stuba.sk/.

obsahovat  pozadované  Casti spolu s  vypracovanou

[168465] Vytvorenie loga a plagatu timu: Vytvorit' plagat a logo, ktoré budu sluzit
na reprezentaciu timu na webovej stranke a vytvorenych dokumentoch.

[173456] Inicializacia timovych nastrojov: Vybrat' a vytvorit' ucty v timovych
nastrojoch, ktoré sa budu v time pouzivat pouzivat na formdlnu a neformalnu

komunikaciu, manazment tloh, ukladanie dokumentov a zdrojového kodu.

5.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh

Tabulka 3: prehl'ad splnenia loh 0. $printu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Vytvorenie web Vytvorenie web Marek
169104 5 Resolved 2
stranky stranky Cikos$
Inicializacia Marek
173456 . Slack . Resolved 1
timovych nastrojov Cikos$
Vytvorenie web Vytvorenie web Pavol
169104 Resolved 2
stranky stranky Gocal
Vytvorenie loga a Vytvorenie loga a Martin
168465 Resolved 2
plagatu timu plagatu timu Iavsky
_ Instalacia web .
Vytvorenie web Martin
169104 servera a nahravanie Resolved 2
stranky _ Ilavsky
novych verzii
Inicializacia _ Martin
173456 _ Timovy e-mail Resolved 15
timovych nastrojov [lavsky
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http://team09-16.studenti.fiit.stuba.sk/

Inicializacia Martin

173456 Trello Resolved
timovych nastrojov [lavsky
Inicializacia _ Martin

173456 ' Github Resolved
timovych nastrojov Ilavsky
Inicializécia Martin

173456 _ Dropbox Resolved
timovych nastrojov Iavsky

5.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu
Tabul’ka 4: Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu

Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]

David Buhaj 0 3 1 4 13,11

Marek Ciko$ 3 3 1 7 22,95

Pavol Gocal 2 3 1 6 19,67

Martin Ilavsky 55 3 1 9,5 31,14

Milan Urminsky 0 3 1 4 13,11

5.3 Zhodnotenie 0. $printu

Tento Sprint sluzil na zédkladné ulohy, ktoré bolo potrebné splnit’ pre timovy projekt. V Sprinte
sme si vybrali timové nastroje, ktoré budeme pouzivat' pocas nasej prace. Vytvorili sme

webovu stranku nasho timu a vytvorili sme plagat.
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6. Sumarizacia 1. Sprintu

6.1 Zakladné informacie

Zaciatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

6.2 Ulohy

6.10. 2016
25.10. 2016

Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Ciko$

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

6.2.1 Prehlad uloh

Tabul’ka 5: prehl’ad uloh 1. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
169101 Analyza komponentov auta | Analyza laserovych senzorov Dévid Buhaj
169101 Analyza komponentov auta Analyza konStrukcie auta Déavid Buhaj
Skolenie v TTTechu vo
172327 o Z\castnit’ sa David Buhaj
Viedni
169101 Analyza komponentov auta Analyza napdjania Marek Ciko§
Skolenie v TTTechu vo .
172327 o Zicastnit’ sa Marek Ciko$
Viedni
169101 Analyza komponentov auta | Analyza riadiacich jednotiek Pavol Gocal
Skolenie v TTTechu vo .
172327 o Z0Castnit’ sa Pavol Gocal
Viedni
169101 Analyza komponentov auta Analyza GPS modulov Martin Ilavsky
Skolenie v TTTechu vo
172327 Z0castnit’ sa Martin Ilavsky

Viedni
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Milan
169101 Analyza komponentov auta Analyza kamier '
Urminsky
Skolenie v TTTechu vo Milan
172327 o Zicastnit’ sa
Viedni Urminsky

6.2.2 Popis jednotlivych tiloh

[169101] Analyza komponentov auta: Na to, aby sme mohli zostavit autonémne
vozidlo, musi byt toto vybavené roznymi senzormi. N4a§ projekt je vel'mi Specificky,
preto pocitame s tym, ze mozno nebude mozné kupit pozadovanu konstrukciu pre
dané vozidlo, je ale potrebné tuto oblast’ preverit. Vo vozidle bude pouZitych viacero
riadiacich jednotiek. Kazdéa takato jednotka bude mat’ na starosti urCity senzor a
spracovanie udajov z neho. Dalej nase autonéomne vozidlo potrebuje GPS modul na to,
aby vedelo, kde sa nachadza. Vozidlo bude potrebovat napéjanie, ktoré bude
Zabezpecené batériami. Pre vyhybanie sa prekaZkam bude potrebné osadit’ vozidlo
kamerami a laserovym senzorom.

[172327] Skolenie v TTTechu vo Viedni: Pri zostavovani autonémneho vozidla je
dand poziadavka pouzit' deterministicky ethernet. Nas tim s touto technologiou
skusenosti nema, pretoze tato technoldgia je vyvijana rakaskou firmou TTTech a je to
inovativne rieSenie v tejto oblasti. Preto je potrebné aby sme sa zucastnili Skolenia
priamo vo firme, kde ndm bude vysvetlené, ako dand technologia funguje, aké su jej
vyhody a nevyhody. Dalej ndam bude vysvetleny sposob konfiguracie

deterministickych prepinacov, ktoré budil pouzité v autondmnom vozidle.
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6.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh

Tabulka 6: zhodnotenie splnenia tloh 1. Sprintu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Analyza Analyza laserovych David
169101 ) Resolved 1
komponentov auta senzorov Buhaj
Analyza Analyza konStrukcie David
169101 ) Resolved 3
komponentov auta auta Buhaj
Skolenie v TTTechu David
172327 o Zucastnit’ sa _ Resolved 8
vo Viedni Buhaj
Analyza Marek
169101 Analyza napajania 5 Resolved 5
komponentov auta Cikos
Skolenie v TTTechu Marek
172327 o Z0cCastnit’ sa 5 Resolved 8
vo Viedni Cikos
Analyza Analyza riadiacich Pavol
169101 ) ) Resolved 3
komponentov auta jednotiek Gocal
Skolenie v TTTechu Pavol
172327 o ZUcastnit’ sa Resolved 8
vo Viedni Gocal
Analyza Analyza GPS Martin
169101 Resolved 6
komponentov auta modulov Ilavsky
Skolenie v TTTechu Martin
172327 o Z0c&astnit’ sa Resolved 8
vo Viedni [lavsky
Analyza Milan
169101 Analyza kamier . Resolved 7
komponentov auta Urminsky
Skolenie v TTTechu Milan
172327 o ZUcastnit’ sa Resolved 8
vo Viedni Urminsky
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6.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabul’ka 7: Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu

Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]

Déavid Buhaj 12 3 2 17 19,31

Marek Cikos 13 3 2 18 20,45

Pavol Gocal 11 3 2 16 18,18

Martin Ilavsky 14 3 2 19 21,59

Milan Urminsky 15 3 2 20 22,72

6.3 Zhodnotenie 1. Sprintu

Hlavnym cielom prvého Sprintu bola analyza komponentov na zostavenie automobilu.
V tomto Sprinte sa vSetci Clenovia timu zamerali na analyzu komponentov ako riadiace
jednotky, kamery, lasery, GPS moduly, konStrukcie 4ut a napdjania. Nasledne sme si
vymienali poznatky z analyzy aby sme naSli vhodné komponenty pre nase autonomne vozidlo
tak aby bola zarucena kompatibilita a vykon. Analyzu sme spracovali do dokumentov, ktoré

su sucast’ou dokumentu inzinierskeho diela.
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7. Sumarizacia 2. Sprintu

7.1 Zakladné informacie

Zaciatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

7.2 Ulohy

25.10. 2016
8.11. 2016

Ing. Ondrej PereSini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Ciko$

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

7.2.1 PrehPad uloh

Tabul’ka 8: prehl’ad uloh 2. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
169097 Tvorba dokumentacie Hermes switch dokumentacia | Dévid Buhaj
170356 Navsteva seminara Robotour Z\castnit’ sa Déavid Buhaj
170356 Navsteva seminara Robotour ZNcastnit’ sa Marek Cikos
Zakladnd komunikacia medzi | Rozbehanie UDP listenera na .
172328 ) ) ) Marek Cikos
Arduino a Raspberry Pi Arduino
Vyber hardvéru pre ) 5
174133 ) ] Vyber elektroniky pre pohon Marek Cikos
zostavenie vozidla
Vyber hardvéru pre ) . y
174133 ) ] Vyber technickych stciastok | Marek Cikos
zostavenie vozidla
170356 Néavsteva semindra Robotour Z\castnit’ sa Pavol Gocal
Zékladna komunikacia medzi Poslat’ UDP packet
172328 ) ) . Pavol Gocal
Arduino a Raspberry Pi z Raspberry na Arduino
172328 | zakladna komunikéacia medzi Navrh komunikacného Pavol Gocal
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Arduino a Raspberry Pi protokolu

169097 Tvorba dokumentacie Logicky navrh automobilu Martin Ilavsky
169097 Tvorba dokumentacie Metodika timovych stretnuti | Martin Ilavsky
169097 Tvorba dokumentacie Dokumentacia riadenia Martin Ilavsky
169097 Tvorba dokumentacie Metodika komunikécie Martin Ilavsky
Migrécia Trella na
169097 Tvorba dokumentacie Martin Ilavsky
Scrumdesk
170356 Navsteva seminara Robotour Zucastnit’ sa Martin Ilavsky
Zakladna komunikacia medzi ] )
172328 ) ) DHCP, nastavenie switchu Martin Ilavsky
Arduino a Raspberry Pi
174145 Analyza map Analyza open source map Martin Ilavsky
Milan
170356 | Navsteva semindra Robotour Zicastnit’ sa )
Urminsky

7.2.2 Popis jednotlivych tiloh

[169097] Tvorba dokumentacie: Vytvorit' dokumentéciu, ktord sa bude odovzdavat
v prvom kontrolnom bode a bude spliiat vsetky poziadavky. Poziadavky sa
nachddzaji na stranke predmetu. Prvy kontrolny bod zahfna dokumentéciu riadenia a
dokumentéciu k inZinierskemu dielu.

[170356] Navsteva seminara Robotour: Ide o seminar k sat’azi robotour, pri ktorej
robot musi dorucit’ naklad z bodu A do bodu B. Prezentovany bude robot, ktory tento
rok sitaz vyhral. S predndsajucimi by sme chceli predebatovat’ nas projekt a ziskat’ aj
nejaké rady a postrehy.

[172328] Zakladna komunikacia medzi Arduino a Raspberry Pi: Rozbehanie
zékladnej UDP komunikécie medzi Raspberry Pi a Arduino. Vediet' poslat’ a prijat’
UDP datagram a vypisat’ jeho obsah. Nainstalovat DHCP server na Raspberry PI.
[174133] Vyber hardvéru pre zostavenie vozidla: Vybrat' hardvér na zostavenie
vozidla. V modelarskom obchode zistit’ moznosti pohonu a vSetko Co sa toho tyka.
[174145] Analyza map: Analyzovat’ dostupné open source mapy, ktoré budia pouzité
na navigaciu pomocou GPS. Taktiez je nutné zistit akym spdsobom by bolo mozné

n4jst’ najkratSiu cestu do ciel’a.
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7.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh

Tabulka 9: zhodnotenie splnenia tiloh 2. $printu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Hermes switch David Resolved 1
169097 | Tvorba dokumentacie . _
dokumentécia Buhaj
Navsteva seminara David Resolved 2
170356 Z0Castnit’ sa ]
Robotour Buhaj
Navsteva seminara . Marek Resolved 2
170356 Zucastnit’ sa .
Robotour Cikos
Zakladna komunikacia | Rozbehanie UDP Marek Resolved 2
are
172328 medzi Arduino a listenera na .
_ _ Cikos
Raspberry Pi Arduino
174133 Vyber hardvéru pre | Vyber elektroniky Marek Resolved 3
zostavenie vozidla pre pohon Cikos
174133 Vyber hardvéru pre | Vyber technickych Marek Resolved 3
zostavenie vozidla sugiastok Cikos
Navsteva seminara Pavol Resolved 2
170356 Zucastnit’ sa
Robotour Gocal
Zakladna komunikacia Poslat UDP Pavol Resolved 2
avo
172328 medzi Arduino a packet z Raspberry
. _ Gocal
Raspberry Pi na Arduino
Zakladna komunikacia Navrh Pavol Resolved 5
avo
172328 medzi Arduino a komunika¢ného
. Gocal
Raspberry Pi protokolu
Logicky navrh Martin Resolved 1
169097 | Tvorba dokumentacie )
automobilu Ilavsky
Metodika Martin Resolved 0.5
169097 | Tvorba dokumentacie
timovych stretnuti [lavsky
Dokumentacia Martin Resolved 2
169097 | Tvorba dokumentacie ] ]
riadenia [lavsky
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Metodika Martin Resolved
169097 | Tvorba dokumentacie
komunikécie [lavsky
Migracia Trella na Martin Resolved
169097 | Tvorba dokumentacie
Scrumdesk Ilavsky
Néavsteva semindra Martin Resolved
170356 Zicastnit’ sa
Robotour [lavsky
Zakladna komunikéacia ) ) Resolved
] ] DHCP, nastavenie Martin
172328 medzi Arduino a )
) switchu [lavsky
Raspberry Pi
Analyza open Martin Resolved
174145 Analyza map
source map Ilavsky
Néavsteva semindra Milan Resolved
170356 Zucastnit’ sa .
Robotour Urminsky
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7.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu
Tabul’ka 10: Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu
Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]
David Buhaj 3 3 2 8 12,8
Marek Ciko$ 10 3 2 15 24
Pavol Gocal 9 3 2 14 224
Martin Ilavsky 13,5 3 2 18,5 29,6
Milan Urminsky 2 3 2 7 11,2

7.3 Zhodnotenie 2. Sprintu

V druhom Sprinte sme zacali pisat’ jednoduché koédy aby sme vytvorili komunikaciu medzi
zariadeniami Raspberry Pi a Arduino. Tieto kody su malé ale st vyznamné v tom, Ze sme si
vytvorili zéklad pre komunikéciu medzi zariadeniami. V tomto Sprinte sme postupne vytvarali
dokument pre riadenie aj dokument pre inZinierske dielo. Tieto dokumenty vznikali spojenim
samostatnych dokumentov z analyzy alebo metodik. Podarilo sa nam zlepsit predstavu
0 samotnom hardvéri vozidla nakol’ko nie sme v tejto problematike skuseni. Ku koncu $printu

sme zacali s analyzou open source map, ktoré¢ budeme vyuzivat’ na navigaciu vozidla.
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8. Sumarizacia 3. Sprintu

8.1 Zakladné informacie

Zaciatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

8.2 Ulohy

8.11. 2016
22.11. 2016

Ing. Ondrej PereSini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Ciko$

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

8.2.1 PrehPad uloh

Tabul’ka 11: prehlad tloh 3. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
Metodika prehliadky
173490 Tvorba dokumentacie Déavid Buhaj
kodu
Nap4janie dosiek Altera
177772 Napdjanie ] Déavid Buhaj
a Raspeberry Pi
Vytvorenie navrhu jednotlivych Navrh spracovania
176381 Déavid Buhaj
Ciastkovych aplikacii laseru
173490 Tvorba dokumentacie Fyzicky model vozidla Marek Cikos
Navrh komunikacie .
173490 Tvorba dokumentécie ) Marek Cikos
Raspberry - Arduino
Zefektivnenie komunikacie medzi ) ) ) .
173691 Parsovanie notifikacie o Marek Cikos
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi | |P od Arduina pre RPI
173691 Zefektivnenie komunikacie medzi Multithreading pre Marek Cikos
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Arduinom a riadiacim Raspberry Pi

UdpListener na RPI

Zefektivnenie komunikacie medzi

Preverit resetovanie

173691 ] o ] Arduina kazdych 50 Marek Cikos
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi
sekund
Zefektivnenie komunikacie medzi Parsovanie prikazov na 5
173691 ] o ] ] Marek Cikos
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi Arduine
Zefektivnenie komunikacie medzi Odoslanie UDP spravy z y
173691 ] o ] ) ) Marek Cikos
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi | Arduinas pridelenou IP
Zefektivnenie komunikacie medzi Nastavenie DHCP .
173691 ) o ) ) ) Marek CikoS
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi clienta na Arduine
Zefektivnenie komunikacie medzi .
173691 ) o ) LED PWM prototyp Marek Ciko$
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi
Metodika spravovania
173490 Tvorba dokumentacie . Pavol Gocal
zdrojovych kodov
. Metodika pisania
173490 Tvorba dokumentacie Pavol Gocal
zdrojovych kodov
Dokumentacia
173490 Tvorba dokumentacie Pavol Gocal
inZinierske dielo
Zefektivnenie komunikacie medzi Konfiguracia DHCP
173691 ) o ) Pavol Gocal
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi servera na Raspberry
Zefektivnenie komunikacie medzi Prijatie UDP paketu na
173691 ) o ) _ ] Pavol Gocal
Arduinom a riadiacim Raspberry Pi | Raspberry Pi z Arduina
_ . Vytvorenie stromovej
Vytvorenie stromovej Struktiry pre ) .
175438 Struktiry zdielania Pavol Gocal
zdielanie kodu
koédu na GitHube
173490 Tvorba dokumentacie Dokumentacia riadenia | Martin Ilavsky
Metodika manazmentu
173490 Tvorba dokumentacie Martin Ilavsky
uloh
174881 Prototyp navigacie pomocou GPS Vytvorenie prototypu Martin Ilavsky
176381 Vytvorenie navrhu jednotlivych Navrh synchronizacie | Martin Ilavsky
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Ciastkovych aplikacii jednotlivych zariadeni

Vytvorenie navrhu jednotlivych

176381 ' o Navrh GPS navigacie | Martin Ilavsky
ciastkovych aplikacii
Milan
173490 Tvorba dokumentécie Metodika dokumentécie )
Urminsky
o Napadjanie dosiek Altera . .
177772 Napajanie ] Milan Irminsky
a Raspeberry Pi
176381 Vytvorenie navrhu jednotlivych Navrh spracovania Milan
¢iastkovych aplikacii obrazu Urminsky

8.2.2 Popis jednotlivych uloh

[173490] Tvorba dokumentacie: Vytvorit dokumentaciu, ktora sa bude odovzdavat
v prvom kontrolnom bode a bude spiiiat vsetky poziadavky. Poziadavky sa
nachadzaju na stranke predmetu. Prvy kontrolny bod zahfna dokumentaciu riadenia a
dokumentéciu k inZinierskemu dielu.

[173691] Zefektivnenie komunikacie medzi Arduinom a riadiacim Raspberry Pi:
Na zéklade prototypu komunikacie zefektivnit' komunikaciu medzi Raspberry Pi a
Arduinom. Implementovat’ parsovanie IP adresy, resetovanie Arduina po 50s,
multithreading pre Raspberry Pi, parsovanie prikazov na Arduine, LED PWM
prototyp.

[174881] Prototyp navigacie pomocou GPS: Simulacia vstupu dat z GPS senzoru.
Néjdenie najblizSieho bodu vo vopred danej ceste a navigacia k nemu.

[175438] Vytvorenie stromovej Struktiary pre zdiel’anie kodu: Vytvorit' stromovi
Struktiru pre zdielanie kodu na GitHube. Brat’ do uvahy pocet dosiek.

[176381] Vytvorenie navrhu jednotlivych ¢iastkovych aplikacii: Vytvorit' navrh
spracovania obrazu. Vytvorit' navrh spracovania laseru. Vytvorit' ndvrh riadenia.
Vytvorit’ navrh synchronizacie jednotlivych zariadeni.

[176509] Stavba vozidla: Zosumarizovat potrebné komponenty na vozidlo. Vybrat
a objednat’ zdkladné komponenty.

[177772] Napajanie: Vyrie$it napajanie prepinacov a dosiek Altera.
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8.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh

Tabulka 12: zhodnotenie splnenia tloh 3. Sprintu

Item _ Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Metodika David
173490 Tvorba dokumentacie _ Resolved 15
prehliadky kodu Buhaj
Napajanie
-p ! David In
177772 Napéjanie dosiek Altera _ 1
) Buhaj progress
a Raspeberry Pi
Vytvorenie navrhu Navrh
) David
176381 | jednotlivych ¢iastkovych spracovania Buhai Resolved 2,5
uhaj
aplikécii laseru
Fyzicky model Marek
173490 | Tvorba dokumentécie ] y Resolved 2
vozidla Cikos
Navrh
komunikacie Marek
173490 Tvorba dokumentacie . Resolved 15
Raspberry - Cikos
Arduino
Zefektivnenie
komunikacie medzi Par_sov"fm,ie Marek
173691 _ o notifikacie o IP § Resolved 15
Arduinom a riadiacim od Arduina pre Cikos$
Raspberry Pi RPI
Zefektivnenie . .
Multithreading
komunikacie medzi _ Marek
173691 ) o pre UdpListener 5 Resolved 2
Arduinom a riadiacim Cikos
) na RPI
Raspberry Pi
Preverit’
Zefektivnenie )
resetovanie
komunikacie medzi _ Marek
173691 ) o Arduina y Resolved 2,5
Arduinom a riadiacim Cikos
_ kazdych 50
Raspberry Pi
sekund
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Zefektivnenie

Parsovanie
komunikéacie medzi Marek
173691 ) o prikazov na 5 Resolved 1,5
Arduinom a riadiacim _ Cikos
_ Arduine
Raspberry Pi
Zefektivnenie
L . Odoslanie UDP
komunikacie medzi Marek
173691 ) o spravy z Arduina y Resolved 2
Arduinom a riadiacim ) Cikos
s pridelenou 1P
Raspberry Pi
Zefektivnenie .
Nastavenie
komunikacie medzi ] Marek
173691 ) o DHCP clienta y Resolved 1
Arduinom a riadiacim ) Cikos
_ na Arduine
Raspberry Pi
Zefektivnenie
komunikacie medzi LED PWM Marek
173691 ) o y Resolved 0,5
Arduinom a riadiacim prototyp Cikos
Raspberry Pi
Metodika
spravovania Pavol
173490 Tvorba dokumentacie ‘ Resolved 1
zdrojovych Gocdal
kodov
Metodika
pisania Pavol
173490 Tvorba dokumentacie Resolved 1
zdrojovych Gocdal
kédov
Dokumentacia Pavol
173490 Tvorba dokumentacie Resolved 3
inzinierske dielo Gocdal
Zefektivnenie
Konfiguracia
komunikacie medzi Pavol
173691 ) o DHCP servera Resolved 1
Arduinom a riadiacim Gocal
_ na Raspberry
Raspberry Pi
Zefekti i Prijatie UDP
173691 clektivneme ) pavol | Resolved 2
komunikacie medzi paketu na
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Arduinom a riadiacim Raspberry Pi z Gocal
Raspberry Pi Arduina
Vytvorenie
Vytvorenie stromovej stromovej
S Pavol
175438 | struktury pre zdiel'anie Struktary Gotal Resolved 2
oca
koédu zdielania kodu
na GitHube
Dokumentacia Martin
173490 | Tvorba dokumentacie ) _ Resolved 3,5
riadenia Iavsky
Metodika )
' Martin
173490 | Tvorba dokumentacie manazmentu Resolved 1,5
Navsky
uloh
Prototyp navigacie Vytvorenie Martin
174881 Resolved 2
pomocou GPS prototypu [lavsky
_ Navrh
Vytvorenie navrhu o )
' ' . synchronizicie Martin
176381 | jednotlivych ciastkovych _ _ Resolved 1,5
o jednotlivych Iavsky
aplikécii
zariadeni
Vytvorenie navrhu )
Navrh GPS Martin
176381 | jednotlivych ¢iastkovych o Resolved 15
o navigacie Iavsky
aplikacii
Metodika Milan
173490 | Tvorba dokumentacie _ _ Resolved 3
dokumentacie | Urminsky
Napdjanie
o -p ! Milan In
177772 Napéjanie dosiek Altera _ 1,5
| Irminsky progress
a Raspeberry Pi
Vytvorenie navrhu Navrh )
' ' . ) Milan
176381 | jednotlivych ¢iastkovych spracovania ' Resolved 2
Urminsky

aplikacii

obrazu

8.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu
Tabulka 13: Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu
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. Stanovené Formalne Neformalne Spolu

Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]

David Buhaj 5 3 2 10 14,08

Marek Cikos 14,5 3 2 19,5 27,46

Pavol Gocal 10 3 2 15 21,12

Martin Ilavsky 10 3 2 15 21,12

Milan Urminsky 6,5 3 2 11,5 16,22

8.3 Zhodnotenie 3. $printu

V tretom Sprinte sme sa zamerali na zlepSenie komunikacie medzi zariadeniami. Taktiez sme

sa podiel’ali na tvorbe dokumentacie a navrhom pre jednotlivé moduly vozidla.
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9. Sumarizacia 4. Sprintu

9.1 Zakladné informacie

Zaciatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

9.2 Ulohy

22.11. 2016
6.12. 2016

Ing. Ondrej PereSini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Ciko$

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

9.2.1 PrehPad uloh

Tabul’ka 14: prehlad tloh 4. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
) ) ) Vyhodnocovanie dat od
178769 Vytvorenie prototypu riadenia David Buhaj
laser senzora
Vytvorenie prototypu spracovania Oboznamenie sa s
178769 David Buhaj
obrazu Altera doskou
Vytvorenie prototypu spracovania
178769 Urcenie uhlu smeru David Buhaj
obrazu
179352 Stavba vozidla Konstrukcia vozidla David Buhaj
o Vyhl'adanie moznosti 5
178768 Vyber napéjania . Marek Cikos
napajania
179352 Stavba vozidla Konstrukeia vozidla Marek Ciko$
] Vitanie uchycovacich 5
179352 Stavba vozidla Marek Ciko$

dier




179352 Stavba vozidla Rezanie Zeleza Marek Ciko§
179352 Stavba vozidla Zvaranie konStrukcie Marek Ciko§
179352 Stavba vozidla Lakovanie ramu Marek Ciko§
] Osadenie unasacov 5
179352 Stavba vozidla ) _ Marek Ciko$
kolies na hriadele
] Sumarizécia potrebnych .
179352 Stavba vozidla Marek Cikos
veci
) ) ) Uprava komunika¢ného
178769 Vytvorenie prototypu riadenia Pavol Gocal
protokolu
178769 Vytvorenie prototypu riadenia Parsovanie paketu Pavol Gocal
178769 Vytvorenie prototypu riadenia Navrh riadenia Pavol Gocal
179352 Stavba vozidla Konstrukcia vozidla Pavol Gocal
178769 Vytvorenie prototypu riadenia Navrh ¢asovania Martin Ilavsky
178769 Vytvorenie prototypu riadenia Rozbehanie raspberry pi | Martin Ilavsky
) ) ) Zakladna Struktara .
178769 Vytvorenie prototypu riadenia o Martin Ilavsky
riadiacej jednotky
178769 Vytvorenie prototypu riadenia Navrh riadenia Martin Ilavsky
179352 Stavba vozidla Objednavka dielov Martin Ilavsky
179352 Stavba vozidla Konstrukcia vozidla Martin Ilavsky
) ) ) Vytvorenie prototypu Milan
178769 Vytvorenie prototypu riadenia o .
rozoznania ciary Urminsky
178769 Vytvorenie prototypu spracovania Oboznamenie sa s Milan
obrazu Altera doskou Urminsky
_ Milan
179352 Stavba vozidla Konstrukcia vozidla .
Urminsky

9.2.2 Popis jednotlivych tiloh

e [178768] Vyber napajania: VyrieSenie problému s napdjanim altera dosiek. Altera

DEZ2i- 150 ma odber 7.5A, je potreba vyhl'adat’ vhodné batérie.
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e [178769] Vytvorenie prototypu riadenia: Je potrebné naprogramovat prototyp
riadenia a rozhodovania vozidla.

e [178771] Vytvorenie prototypu spracovania obrazu: Vytvorenie prepojenia
kamery s altera doskou a spracovania obrazu.

e [179352] Stavba vozidla: Ulohou je skonstruovat’ vozidlo na zaklade vybranych

hardvérovych suciastok.

9.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh
Tabul’ka 15: Zhodnotenie splnenia uloh 4. Sprintu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
) Vyhodnocovanie
Vytvorenie prototypu Déavid
178769 ) _ dat od laser ) Resolved 2,5
riadenia Buhaj
senzora
Vytvorenie prototypu Oboznamenie sa Déavid
178769 ] ] Resolved 1,5
spracovania obrazu s Altera doskou Buhaj
Vytvorenie prototypu Urcenie uhlu David
178769 ] ) Resolved 2
spracovania obrazu smeru Buhaj
) KonsStrukcia David
179352 Stavba vozidla _ ) Resolved 4
vozidla Buhaj
Vyhl'adanie
Marek
178768 Vyber napajania moznosti 5 Resolved 1,5
o Cikos
napéjania
] 5 ) Marek
179352 Stavba vozidla Konstrukcia o Resolved 4
vozidla Cikos
Vfttanie
) Marek
179352 Stavba vozidla uchycovacich 5 Resolved 2,5
) Cikos
dier
) Marek
179352 Stavba vozidla Rezanie zeleza . Resolved 2
Cikos
) Zvaranie Marek
179352 Stavba vozidla 5 Resolved 2
konstrukcie Cikos
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Marek

179352 Stavba vozidla Lakovanie ramu . Resolved 1
Cikos
Osadenie
) Marek
179352 Stavba vozidla unasacov kolies . Resolved 15
) Cikos
na hriadele
) Sumarizacia Marek
179352 Stavba vozidla . Resolved 15
potrebnych veci Cikos$
) Uprava
Vytvorenie prototypu Pavol
178769 ) _ komunika¢ného Resolved 1
riadenia Gocal
protokolu
Vytvorenie prototypu Parsovanie Pavol
178769 ) ) Resolved 2
riadenia paketu Gocal
Vytvorenie prototypu ' _ Pavol
178769 ) _ Navrh riadenia Resolved 3,5
riadenia Gocal
) Konstrukcia Pavol
179352 Stavba vozidla _ Resolved 4
vozidla Gocal
Vytvorenie prototypu Martin
178769 ) _ Navrh ¢asovania Resolved 0,5
riadenia Ilavsky
Vytvorenie prototypu Rozbehanie Martin
178769 ) ) ) Resolved 2
riadenia raspberry pi Iavsky
Zakladna
Vytvorenie prototypu Struktara Martin
178769 ) _ S Resolved 2,5
riadenia riadiacej Ilavsky
jednotky
Vytvorenie prototypu Martin
178769 ) ) Névrh riadenia Resolved 3,5
riadenia Ilavsky
) Objednavka Martin
179352 Stavba vozidla ) Resolved 0,5
dielov [lavsky
) Konstrukcia Martin
179352 Stavba vozidla _ Resolved 4
vozidla Iavsky
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) Vytvorenie )
Vytvorenie prototypu Milan
178769 ) _ prototypu Resolved 3
riadenia oo Urminsky
rozoznania ciary
Vytvorenie prototypu Oboznamenie sa Milan
178769 ) . Resolved 15
spracovania obrazu s Altera doskou | Urminsky
) Konstrukcia Milan
179352 Stavba vozidla ) Resolved 4
vozidla Urminsky
9.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu
Tabul’ka 16. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu
Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu
Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%6]
David Buhaj 10 3 2 15 18,07
Marek Cikos 16 3 2 21 25,30
Pavol Gocal 10,5 3 2 15,5 18,67
Martin Ilavsky 13 3 2 18 21,68
Milan Urminsky 8,5 3 2 13,5 16,28

9.3 Zhodnotenie 4. Sprintu

Stvrty $print bol zamerany na hardvérovi Gast vozidla. V tomto $printe sme zostavili

zakladnu konstrukciu vozidla — ram, motory, regulatory, kolesa, batérie a pripojili sme

Arduino dosky na ovladanie motorov. Podarilo sa nam pohnut s autom pomocou nasich

zdrojovy koédov. Taktiez sa ndm podarilo prvé zatoc¢enie vozidla pomocou softvéru. Tento

Sprint bol vyznamny v tom, ze sme sa konecne dostali tam kde sme chceli byt — mame auto

a vieme sa pohnut’. Od tohto Sprintu sa ndm bude I'ahSie odrazat’.
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10. Sumarizacia 5. Sprintu

10.1 Zakladné informacie

Zadiatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

10.2 Ulohy

6.12 2016
13.12 2016

Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Cikos

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

10.2.1 Prehl’ad tdloh

Tabul’ka 17: prehl’ad uloh 5. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno David Buhaj
Upravy dokumentov
183605 Dokumentacia riadenia a inzinierskeho | David Buhaj
diela
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno Marek Cikos
183604 Stavba vozidla Zdokumentovanie Marek Ciko$
zapojenia elektroniky
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno Pavol Gocal
Uprava dokumentacie
183605 Dokumentacia riadenia a inZinierskeho Pavol Gocal
diela
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno Martin Ilavsky
183605 Dokumentacia Finalizacia Martin Ilavsky
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dokumentacie
183605 Dokumentacia Implementacia FPGA Martin Ilavsky
_ _ Milan
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno .
Urminsky

10.2.2 Popis jednotlivych tiloh

e [183604] Stavba vozidla: Dokonc¢it’ konstrukciu auta a zabezpecenie pohonu kolies.

e [183605] Dokumentacia: Dokoncit dokumentaciu k riadeniu aj k inZinierskemu dielu

pre 2. kontrolny bod. Pridat’ ¢asti dokumentu, ktoré chybaju. Upravit’ Strukturu.

10.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh
Tabulka 18: Zhodnotenie splnenia uloh 8. Sprintu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
) ) David
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno ) Resolved 4
Buhaj
Upravy dokumentov
_ ) David
183605 Dokumentacia riadenia a _ Resolved 3,5
Buhaj
inzinierskeho diela
_ ) Marek
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno . Resolved 4
Cikos
) Zdokumentovanie Marek
183604 Stavba vozidla o ) y Resolved 0,5
zapojenia elektroniky Cikos
) ) Pavol
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno Resolved 4
Gocal
Uprava dokumentacie
Pavol
183605 Dokumentacia riadenia a Resolved 4
Gocal
inzinierskeho diela
] ) Martin
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno Resolved 4
[avsky
Finalizaci Martin
183605 |  Dokumentacia e | Resolved 2
dokumentacie Ilavsky
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Martin
183605 Dokumentacia Implementécia FPGA Resolved 1
[avsky
_ ) Milan
183604 Stavba vozidla Pohyb vozidla rovno Resolved 4
Urminsky

10.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabulka 19. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu

Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]

David Buhaj 7,5 3 4 14,5 24,16

Marek Cikos 4,5 3 2 9,5 15,83

Pavol Gocal 8 3 2 13 21,67

Martin Ilavsky 7 3 4 14 23,33

Milan Urminsky 4 3 2 9 15,01

10.3 Zhodnotenie 5. Sprintu

V piatom Sprinte sme sa zamerali na dve konkrétne veci — pohyb vozidla a dokumentacia.
Pohyb vozidla zahfnal to, aby sa vozidlo dokazalo samo pohnut’ a oto€it’ len pomocou néasho
softvéru. Dalej sme sa venovali dokumentécii, ktorii sme upravovali podl'a potrieb aby bola

hotova pre 2. kontrolny bod.

43




11. Sumarizacia 6. Sprintu
11.1 Zakladné informacie

Zaciatok: 13.02 2017
Koniec: 27.02 2017
Veduci: Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Tim: Dévid Buhaj
Marek Cikos
Pavol Gocal
Martin Ilavsky
Milan Urminsky
11.2 Ulohy

11.2.1 PrehPad uloh

Tabulka 20: prehl’ad uloh 6. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
358661 Praca s Laserom Instalécia driverov David Buhaj
Zoznamenie sa s ) )
358661 Praca s Laserom David Buhaj
laserom
Komunikacia Arduina a Raspberry Oprava kodu pre 5
203328 ] ) ) Marek Cikos
Pi cez switch arduina
o ' Opravenie bugu s
Komunikacia Arduina a Raspberry 5
203328 ] ) ethernetovym shieldom | Marek Cikos
Pi cez switch )
pre Arduino
204555 Praca s hardvérom Vyroba kabeldze Marek Cikos
Komunikacia Arduina a Raspbe \Vvtvorenie parsera pre
203328 _ _ POETY VY PArserapre | povol Gozal
Pi cez switch pakety
Komunikacia Arduina a Raspberr Vytvorit k ikaci
203328 PREIY | Vytvoritkomunikdeiu | p ) Gogal

Pi cez switch

cez siet’ medzi
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Arduinom a Raspberry
Pi

Komunikacia Arduina a Raspberry

Posielanie UDP paketov

203328 . . kolesam na zaklade Pavol Gocal
Pi cez switch
rozhodovania
o ) Oprava komunikacie
Komunikacia Arduina a Raspberry
203328 . ) medzi Raspberry a Martin Ilavsky
Pi cez switch
Arduino
Komunikacia Arduina a Raspberry Spojazdnenie nového
203328 ) ) Martin Ilavsky
Pi cez switch raspberry
) Milan
203333 Préaca s kamerami VNC pristup
Urminsky
_ Milan
203333 Praca s kamerami Spustenie kamery .
Urminsky

11.2.2 Popis jednotlivych uloh

e [203328] Komunikacia Arduina a Raspberry Pi cez switch: Spojazdnenie

komunikacie medzi Arduinami, ktoré ovladaju kolesa a riadiacim Raspberry podla

definovaného protokolu cez dodané switche.

e [358661] Praca s laserom: Zoznamenie sa s laserovym senzorom a vysktsanie

prototypu spolu s testom skenovania miestnosti.

e [203333] Praca s kamerami: Rozbehanie kamier a vSetkého potrebného na pracu

S nimi.

e [204555] Praca s hardvérom: Vyroba vSetkych potrebnych veci suvisiacich

s hardvérom.

11.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh
Tabulka 21: Zhodnotenie splnenia uloh 6. Sprintu

Item _ Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
David
358661 Praca s Laserom Instaléacia driverov Buhai Resolved 0,5
uhaj
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Zoznamenie sa s

David

358661 Praca s Laserom _ Resolved 3
laserom Buhaj
Komunikacia
) Oprava kodu pre Marek
203328 | Arduina a Raspberry ) 5 Resolved 2
) ) arduina Cikos
Pi cez switch
Komunikéacia Opravenie bugu s
) Marek
203328 | Arduina a Raspberry ethernetovym Cto Resolved 3
1KOS
Pi cez switch shieldom pre Arduino
Marek
204555 | Praca s hardvérom Vyroba kabelaze . Resolved 1
Cikos
Komunikacia Davol
. Vytvorenie parsera avo
203328 | Arduina a Raspberry y P Gotal Resolved 1
: i re paket oca
Pi cez switch pre pakety
Vytvorit
Komunikacia
) komunikaciu cez siet’ Pavol
203328 | Arduina a Raspberry _ ) Resolved 5
] ) medzi Arduinom a Gocal
Pi cez switch )
Raspberry Pi
Komunikécia Posielanie UDP
] Pavol
203328 | Arduina a Raspberry | paketov kolesam na Gotal Resolved 1
oca
Pi cez switch zéklade rozhodovania
Komunikacia Oprava komunikacie .
) Martin
203328 | Arduina a Raspberry medzi Raspberry a Resolved 5
] ] lavsky
Pi cez switch Arduino
Komunikécia _ _ )
) Spojazdnenie nového Martin
203328 | Arduina a Raspberry Resolved 1
) ) raspberry [lavsky
Pi cez switch
) Milan
203333 | Praca s kamerami VNC pristup ' Resolved 1,5
Urminsky
. ) Milan
203333 | Praca s kamerami Spustenie kamery . Resolved 0,5
Urminsky
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11.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabul’ka 22. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu

Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%6]

David Buhaj 3,5 3 4 10,5 17,64

Marek Cikos 6 3 4 13 21,84

Pavol Gocal 7 3 4 14 23,52

Martin Ilavsky 6 3 4 13 21,84

Milan Urminsky 2 3 4 9 15,12

11.3 Zhodnotenie 6. Sprintu
V Siestom Sprinte sme si stanovili priority pre letny semester a naplanovali nas postup.
V tomto Sprinte sme zacali s doleZitymi pripravami a S rozbehdvanim zékladnych veci ako st

komunikacia, Laser, kamery a hardvér.
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12. Sumarizacia 7. Sprintu
12.1 Zakladné informacie

Zaciatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

12.2 Ulohy

27.02 2017
13.03 2017

Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Cikos

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

12.2.1 Prehl’ad tdloh

Tabulka 23: prehl’ad uloh 7. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
Zlinkovanie zdrojovych
_ kodov pre zachytenie ' '
207788 Spracovanie dat z lasera ' . Déavid Buhaj
udajov a spracovanie
tychto udajov
207788 Spracovanie dat z lasera Filtracia rozsahov David Buhaj
_ Otestovanie spracovania
207788 Spracovanie dat z lasera ) David Buhaj
udajov z lasera
_ Refaktoring kodu pre . .
207788 Spracovanie dat z lasera o David Buhaj
lepSiu Citatel'nost’
) Redukcia nameranych . .
207788 Spracovanie dat z lasera David Buhaj
hodnot
Vyroba stoj y
363971 Praca s hardvérom yroba stojamu pre Marek Cikos

Lidar




Kupa a spojazdnenie

363971 Praca s hardvérom Marek Cikos
motobatérie
Oprava komunikac¢ného
207582 Komunikacia Arduino - RPI protokolu na strane Marek Cikos
Arduina
207583 TTTech switche Konﬁgurécia switchov Marek Ciko§
Oprava komunika¢ného
207582 Komunikacia Arduino - RPI Pavol Gocal
protokolu na Raspberry
207582 Komunikacia Arduino - RPI Riadenie wasd Pavol Gocal
Hotspot cez wifi na
207582 Komunikécia Arduino - RPI Pavol Gocal
raspberry
Komunikacia cez VNC
207582 Komunikacia Arduino - RPI Pavol Gocal
server
Rozhodovacia logika na
207640 Laser na strane Raspberry Pavol Gocal
zéklade dat z lasera
_ Oboznamenie sa s
207788 Spracovanie dat z lasera Pavol Gocal
kodom
Oprava komunikac¢ného
207582 Komunikécia Arduino - RPI protokolu na strane Martin Ilavsky
Raspberry
207583 TTTech switche Konfiguracia switchov | Martin Ilavsky
Rozhodovacia logika na _
207640 Laser na strane Raspberry Martin Ilavsky
zéklade dat z lasera
Prototyp spracovania
207871 GPS Martin Ilavsky
dat z GPS
Dokoncenie algoritmu Milan
208467 Kamera na raspberry o .
rozpoznavania ciar. Urminsky




12.2.2 Popis jednotlivych tiloh

[207043] Praca s hardvérom: Bolo nutné vyrobit’ stojan pre Lidar, aby bol
Vv dostato¢nej vyske nad vozidlom a mal tak dobry vyhlad. Taktiez bolo nutné pre
napajanie switchov kupit’ motobatériu.

[207582] Komunikacia Arduino - RPI: Pridanie riadenia vozidla pomocou klaves
WASD a oprava komunika¢ného protokolu.

[207583] TTTech switche: Rozbehanie deterministickych TTTech switchov spolu
s nahranim konfigurécie.

[207640] Laser na strane Raspberry: Spracovanie dat zlasera anasledna
rozhodovacia logika pre riadenie,

[207788] Spracovanie dat z lasera: Spracovanie zachytavanych dat z lasera do
formatu dohodnutého protokolu. Ignorovanie malych uhlov, parsovanie a d’alSie veci.
[207871] GPS: Update prototypu rozhodovacej logiky na zaklade dat z GPS
a kompasu. Vypocet relativnych uhlov a vytvorenie mapy okolo FIITky.

[207467] Kamera na raspberry: Dokoncenie algoritmu rozoznavania Ciar.

12.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh

Tabulka 24: Zhodnotenie splnenia uloh 7. Sprintu

Item _ Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Zlinkovanie
) zdrojovych kodov pre
Spracovanie dat z David
207788 zachytenie udajov a ) Resolved 3
lasera _ Buhaj
spracovanie tychto
udajov
Spracovanie dat z ) David
207788 Filtracia rozsahov ) Resolved 1,5
lasera Buhaj
. Otestovanie
Spracovanie dat z ) David
207788 spracovania udajov z _ Resolved 2
lasera Buhaj
lasera
Spracovanie dat z | Refaktoring kodu pre David
207788 _ _ Resolved 1
lasera lepsiu CitateI'nost’ Buhaj
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Spracovanie dat z Redukcia David
207788 _ Resolved 1
lasera nameranych hodnot Buhaj
V¥roba stoi Marek
363971 | Praca s hardvérom yroba stojanu pre 5 Resolved 3
Lidar Cikos
Kupa a spojazdnenie Marek
363971 | Praca s hardvérom . . Resolved 15
motobatérie Cikos
Oprava
Komunikacia k ika¢néh Marek
207582 _ OMURTEACHERO | Resolved 2
Arduino - RPI protokolu na strane Cikos
Arduina
) Konfiguraci Marek
207583 TTTech switche ontiguracia L Unresolved 2,5
switchov Cikos
Oprava
Komunikécia komunika¢ného Pavol
207582 ) Resolved 2
Arduino - RPI protokolu na Gocal
Raspberry
Komunikécia ] ] Pavol
207582 _ Riadenie wasd Resolved 3
Arduino - RPI Gocal
Komunikacia Hotspot cez wifi na Pavol
207582 _ Resolved 3
Arduino - RPI raspberry Gocal
Komunikacia Komunikacia cez Pavol
207582 _ Resolved 1
Arduino - RPI VNC server Gocal
Rozhodovacia logika
Laser na strane Pavol
207640 na zaklade dat z Resolved 6
Raspberry Gocal
lasera
Spracovanie dat z Oboznamenie sa s Pavol
207788 Resolved 0,5
lasera koédom Gocal
Oprava
Komunikacia komunika¢ného Martin
207582 ) Resolved 2
Arduino - RPI protokolu na strane Iavsky

Raspberry
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] Konfiguracia Martin
207583 TTTech switche _ Unresolved 2,5
switchov Ilavsky
Rozhodovacia logika )
Laser na strane Martin
207640 na zaklade dat z Resolved 6
Raspberry Ilavsky
lasera
Prototyp spracovania Martin
207871 GPS Resolved 3
dat z GPS Tlavsky
Dokoncenie )
) Milan
208467 | Kamera na raspberry algoritmu ' Resolved 2
o Urminsky
rozpoznavania ciar.

12.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabul’ka 25. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu
Clen timu ) ) Spolu [h]

ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%6]

Déavid Buhaj 8,5 3 3 14,5 17,83

Marek Ciko§ 9 3 3 15 19,11
Pavol Gogcal 15,5 3 3 21,5 27,39
Martin Ilavsky 14,5 3 3 20,5 26,11
Milan Urminsky 2 3 2 7 9,02

12.3 Zhodnotenie 7. Sprintu

Siedmy Sprint sme stale cakali na niektoré senzory a dodané switche museli ist naspat’ do
TTTechu ked'’Ze ndm dodali zly konfigura¢ny kabel a nebolo mozné ich pouzit. Aj ked’ sme
teda eSte stale na par veci Cakali robili sme ako keby sme uz vSetky veci mali a spoliehali sa

na nasledovné doladenie po ich dorazeni.
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13. Sumarizacia 8. Sprintu
13.1 Zakladné informacie

Zadiatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

13.2 Ulohy

13.03 2017
27.03 2017

Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Cikos

Pavol Gocal

Martin llavsky

Milan Urminsky

13.2.1 Prehl’ad dloh

Tabulka 26: prehl’ad uloh 8. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
Spojazdnenie lasera na . .
211612 Praca s laserom ) Déavid Buhaj
unixe
Napojenie moto-batérie 5
208493 Praca s hardvérom Marek Cikos
na svorky
Vyber a nakup
208493 Praca s hardvérom komponentov ku GPS a | Marek Cikos
Kompasu
Oprava bugu so
208506 | Komunikacia Arduino - Raspberry Pi | zapornym znamienkom | Marek Ciko§
rychlosti
] Uprava kodu na L
208506 | Komunikacia Arduino - Raspberry Pi ) Marek Cikos
Arduine
209186 GPS a Kompas Prijimanie dat z GPS a | Marek Cikos




kompasu a ich zladenie
do vysledného

relativneho odklonu

Odosielanie spravy s

209186 GPS a Kompas relativnym uhlom pre Marek Cikos
RPI
@) ypoct y
209186 GPS a Kompas prava vypoct Marek Cikos
relativneho uhla
Pokus o rozbehanie y
209186 GPS a Kompas 1S 0 rozbenant Marck Cikos
malej Altery
Rozbehanie senzorov na .
209186 GPS a Kompas ] Marek Cikos
Arduine
209184 Riadenie - Raspberry Pi Refaktoring kodu Pavol Gocal
209184 Riadenie - Raspberry Pi Debugging Raspberry Pavol Gocal
] ] ] Aktualizovanie
209184 Riadenie - Raspberry Pi Pavol Gocal
ovladania wasd
Spojazdnenie lasera na
211612 Praca s laserom ] Pavol Gocal
linuxe
209184 Riadenie - Raspberry Pi WASD debug Martin Ilavsky
_ _ ) Oprava Raspberry -
209184 Riadenie - Raspberry Pi Martin Ilavsky
pokazena SD karta
) ) ] Debug nefungujiceho .
209184 Riadenie - Raspberry Pi Martin Ilavsky
kodu
209184 Riadenie - Raspberry Pi Refaktoring kodu Martin Ilavsky
Pokus o rozbehanie
209186 GPS a Kompas ] Martin Ilavsky
malej Altery
Rozbehanie senzorov na
209186 GPS a Kompas ) Martin Ilavsky
arduine
209186 GPS a Kompas Debug GPS Martin Ilavsky
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208815 Kamera - Raspberry Pi Vypocitanie uhlu Milan

sklonu ¢iary Urminsky

13.2.2 Popis jednotlivych uloh

[208493] Praca s hardvérom: Vyroba konektorov a vsetkého potrebného pre
napajanie switchov z motobatérie. Vyroba d’al$ich veci na uchytenie kompasu a lasera.
[208506] Komunikacia Arduino - RPI: Oprava zistenych bugov.

[208815] Kamera - Raspberry Pi: Vypocitanie uhlu sklonu c¢iary zo ziskanych
obrazkov.

[209184] Riadenie - Raspberry Pi: Oprava zistenych chyb, aktualizacia ovladania
WASD, zistovanie dovodu poruchy raspberry, zlepSovanie rozhodovacej logiky.
[209186] GPS a Kompas: Rozbehanie GPS akompasu na arduine spolu
S vytvorenym prototypom a jeho otestovanie

[211612] Praca s laserom: Sfunk¢nenie vytvoreného kodu na cielovom linuxovom

systéme.

13.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh

Tabulka 27: Zhodnotenie splnenia uloh 8. Sprintu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Spojazdnenie lasera David
211612 Praca s laserom ] ) Resolved 8
na unixe Buhaj
Napojenie moto- Marek
208493 | Praca s hardvérom . Resolved 0,5
batérie na svorky Cikos
Vyber a naku
Y P Marek
208493 | Praca s hardvérom | komponentov ku GPS . Resolved 1
1KOS
a Kompasu
Oprava bugu so
Komunikacia
] zapornym Marek
208506 | Arduino - Raspberry ) 5 Resolved 0,4
o znamienkom Cikos
i
rychlosti
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Komunikacia

) Uprava kodu na Marek
208506 | Arduino - Raspberry _ 5 Resolved 0,5
) Arduine Cikos
Pi
Prijimanie dat z GPS
a kompasu a ich
P Marek
209186 GPS a Kompas zladenie do 5 Resolved 8
Cikos
vysledného
relativneho odklonu
Odosielanie spravy s
prvy Marek
209186 GPS a Kompas relativnym uhlom pre y Resolved 1
Cikos
RPI
TpOdt Marek
209186 |  GPSa Kompas Oprava vypoctu | Resolved | 15
relativneho uhla Cikos
Pokus o rozbehanie Marek
209186 GPS a Kompas . g ! L Resolved 3
malej Altery Cikos
Rozbehanie senzorov Marek
209186 GPS a Kompas ) 5 Resolved 1
na arduine Cikos
Riadenie - Raspberry Pavol
209184 ) Refaktoring kodu Resolved 6,5
Pi Gocal
Riadenie - Raspberry ) Pavol
209184 ) Debugging Raspberry Resolved 6
Pi Gocal
Riadenie - Raspberry Aktualizovanie Pavol
209184 ) Resolved 5
Pi ovladania wasd Gocal
Spojazdnenie lasera Pavol
211612 Praca s laserom ) Resolved 2
na linuxe Gocal
Riadenie - Raspberry Martin
209184 ) WASD debug Resolved 15
Pi [avsky
Riadenie - Raspberry | Oprava Raspberry - Martin
209184 ) Resolved 2
Pi pokazena SD karta [lavsky
Riadenie - Raspberry | Debug nefungujiceho | Martin
209184 ) Resolved 2
Pi kédu Iavsky
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Riadenie - Raspberry Martin

209184 ) Refaktoring kodu Resolved 5
Pi [lavsky
Pokus o rozbehanie Martin
209186 GPS a Kompas ) Resolved 3
malej Altery Iavsky
Rozbehanie senzorov | Martin
209186 GPS a Kompas ] Resolved 1
na arduine [lavsky
Martin
209186 GPS a Kompas Debug GPS Resolved 15
Ilavsky
Kamera - Raspberry Vypocitanie uhlu Milan
208815 ) Resolved 2
Pi sklonu Ciary Urminsky

13.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabul’ka 28. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu
Clen timu ) ) Spolu [h]

ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%6]

David Buhaj 8 3 4 15 15,40

Marek Cikos 16,9 3 4 23,9 24,54
Pavol Gocal 19,5 3 4 26,5 27,21
Martin Ilavsky 16 3 4 23 23,61
Milan Urminsky 2 3 4 9 9,24

13.3 Zhodnotenie 8. Sprintu

V 8mom S$printe kone¢ne doslo GPS aj s kompasom takze sme mohli zacat’ robit’ aj na nich.
Povodny plan GPS a kompasu na malej Altere nebol realizovatelny z dévodu chybného
dodania kodu hardvéru, nebolo tak mozné na nej spustit’ ziadny kéd. Ako alternativu sme

vyuzili Arduino, kde rozbehanie kompasu a GPS bolo tspesné.
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14. Sumarizacia 9. Sprintu
14.1 Zakladné informacie

Zadiatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

14.2 Ulohy

27.03 2017
17.04 2017

Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Cikos

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

14.2.1 PrehPad aloh

Tabulka 29: prehl’ad uloh 9. Sprintu

Item ID Backlog Item Task Assignee
Preprogramovanie kodu . .
214909 Laser na Raspberry David Buhaj
do Pythonu
Transfer laser
214909 Laser na Raspberry spracovania do David Buhaj
Raspbian
212238 Testovanie Testovanie riadenia Marek Cikos
210699 Praca s hardvérom Upevnenie zariadeni Marek Ciko§
Vyroba kabelaze a
210699 Praca s hardvérom stabilizovaného napitia | Marek Cikos
pre RPI
y hytenti .
210699 Praca s hardvérom Vyroba uchytenia pre Marek Cikos
kompas
210699 Praca s hardvérom upevnenie zariadeni Pavol Gocal
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Logovanie a refaktoring

212238 Testovanie Pavol Gocal
kodu
212238 Testovanie Testovanie riadenia Pavol Gocal
210699 Praca s hardvérom Upevnenie zariadeni Martin Ilavsky
Aktualizacia
211902 Dokumentacia Martin Ilavsky
dokumentécie
] Testovanie switchov a
212238 Testovanie ] ) Martin Ilavsky
WASD riadenia
Testovanie GPS
212238 Testovanie riadenia v realnych Martin Ilavsky
podmienkach
213610 Riadenie Raspberry hotspot Martin Ilavsky
Doladenie posielanie Milan
216897 Kamera
uhlu Urminsky

14.2.2 Popis jednotlivych tloh

e [210699] Praca s hardvérom: Upevnenie zariadeni a Struktirovana kabelaz

e [211902] Dokumentacia: Aktualizacia dokumentacie projektu.

e [212238] Testovanie: Testovanie vozidla v realnych podmienkach pri budove FIIT

STU.

e [213610] Riadenie: Wifi-Hotspot na raspberry pre bezdrotové ovladanie vozidla.

e [214909] Laser na Raspberry: Kompilacia C kédu pod raspberry, skusanie aj

alternativneho kodu v pythone.

14.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh
Tabul’ka 30: Zhodnotenie splnenia uloh 9. Sprintu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Preprogramovanie David
214909 | Laser na Raspberry ) Resolved 5
kodu do Pythonu Buhaj
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Transfer laser

David
214909 | Laser na Raspberry spracovania do Buhai Resolved 3,5
. unaj
Raspbian
) o ) Marek
212238 Testovanie Testovanie riadenia 5 Resolved 4
Cikos
Marek
210699 | Praca s hardvérom Upevnenie zariadeni y Resolved 1
Cikos$
Vyroba kabelaze a
Marek
210699 | Praca s hardvérom stabilizovaného . Resolved 1,5
1KOS
napétia pre RPI
¢ hvteni Marek
210699 | Praca s hardvérom | | 0% uehytemapre | MAEE o colved 1,5
kompas Cikos
) Pavol
210699 | Praca s hardvérom upevnenie zariadeni Resolved 1
Gocal
. Logovanie a Pavol
212238 Testovanie g 5 Resolved 2
refaktoring kodu Gocal
) Pavol
212238 Testovanie Testovanie riadenia Resolved 5
Gocal
Martin
210699 | Précas hardvérom | Upevnenie zariadeni Resolved 1
Iavsky
Aktualizacia Martin
211902 Dokumentacia Resolved 3
dokumentécie Ilavsky
) Testovanie switchov Martin
212238 Testovanie ) ) Resolved 4
a WASD riadenia [avsky
Testovanie GPS ]
) Martin
212238 Testovanie riadenia v realnych Resolved 3,5
) [lavsky
podmienkach
) ) Martin
213610 Riadenie Raspberry hotspot Unresolved 4
[lavsky
216897 Kamera Doladenie posielanie | Milan Resolved 2

60




uhlu

Urminsky

14.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabul’ka 31. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu
Clen timu ) ) Spolu [h]

ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]

Déavid Buhaj 8,5 3 4 15,5 20,94
Marek Cikos 8 3 4 15 20,27
Pavol Gocal 8 3 4 15 20,27
Martin Ilavsky 14,5 3 4 21,5 29,05
Milan Urminsky 2 3 2 7 7,45

14.3 Zhodnotenie 9. Sprintu

V tomto Sprinte sme mohli konecne testovat’ nase vozilo v redlnych podmienkach vonku

v okoli FIITky. Vytvorili sme okolo nech virtudlnu mapu po ktorej malo vozidlo prejst’ len

pomocou GPS apri testovani sme doladovali chyby v kode. Takisto boli aj problémy

s presnostou GPS ktort ale nevieme ovplyvnit'.
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15. Sumarizacia 10. Sprintu
15.1 Zakladné informacie

Zadiatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

15.2 Ulohy

17.4 2017
1.5 2017

Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Cikos

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

15.2.1 PrehPad uloh

Tabul’ka 32: prehl’ad uloh 10. $printu

Item ID Backlog Item Task Assignee
215170 Dokumentacia Pokumenticia Déavid Buhaj
implementacie Lasera

Testovanie spracovanie

215171 Laser na Raspberry udajov z lasera v David Buhaj
Pythone

212238 Testovanie Testovanie vozidla Marek Cikos
215170 Dokumentacia dokumentacia Pavol Gocal
215171 Laser na Raspberry laser na raspberry Pavol Gocal
212238 Testovanie Testovanie vozidla Pavol Gocal
215170 Dokumentacia Implementacia GPS Martin Ilavsky
215171 Laser na Raspberry Ovléadanie cez python | Martin Ilavsky
212238 Testovanie Testovanie vozidla Martin Ilavsky
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15.2.2 Popis jednotlivych tiloh
e [215170] Dokumentacia: Aktualizacia dokumentacie projektu.
e [212238] Testovanie: Testovanie vozidla v realnych podmienkach. Zahfna testovanie
GPS, kompasu, kamier a lasera.
e [215171] Laser na Raspberry: Prekodenie lasera do pythonu, kvoli problémom s C
na Raspberry.

15.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh
Tabul’ka 33: Zhodnotenie splnenia uloh 10. Sprintu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
Dokumentacia David
215170 Dokumentécia ) Resolved 2
implementacie Lasera Buhaj
Testovanie '
. . David
215171 | Laser na Raspberry | spracovanie udajov z Buha Resolved 2,5
uha
lasera v Pythone :
) ) ) Marek
212238 Testovanie Testovanie vozidla . Resolved 6
Ciko$
Pavol
215170 Dokumentacia dokumentacia Resolved 1
Gocal
Pavol
215171 | Laser na Raspberry laser na raspberry Resolved 2
Gocal
) ) ] Pavol
212238 Testovanie Testovanie vozidla Resolved 6
Gocal
Martin
215170 Dokumentacia Implementécia GPS Resolved 15
Ilavsky
Martin
215171 | Laser na Raspberry | Ovladanie cez python Resolved 4
[lavsky
) Martin
212238 Testovanie Testovanie vozidla Resolved 6
[lavsky
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212238 Testovanie Testovanie vozidla Milan Resolved 6

Urminsky

15.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabul’ka 34. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu

Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]

Déavid Buhaj 4,5 3 5 12,5 16,02

Marek Cikos 6 3 5 15 19,23

Pavol Gocal 9 3 5 17 21,79

Martin Ilavsky 11,5 3 5 19,5 25,00

Milan Urminsky 6 3 5 14 17,94

15.3 Zhodnotenie 10. $printu

Pokracovali sme v testovani vSetkych Casti vozidla. GPS vykazuje celkom velkt nepresnost,
pri chyteni dobrého signélu ale vozidlo robi presne to ¢o ma. Kompas je takmer bezchybny,
malé odchylky st jedine zaznamenané ak auto prechadza ponad kovovy poklop kandlu. Laser
posiela uhly spravne a vozidlo na tieto spravy primerane reaguje. Sledovanie ¢iary sa zmenilo
zo sledovania stredovej €iary na sledovanie krajnice. Problémom ostavaja TTTech switche,
ktoré nie vzdy pracuju ako maji, niekedy vobec nefunguji aani niekolkohodinové
debugovanie neprinasa uspech. Tieto switche su hlavnym problémom, ktoré u nas sposobuju

zdrzania.
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16. Sumarizacia 11. Sprintu
16.1 Zakladné informacie

Zadiatok:

Koniec:

Veduci:

Tim:

16.2 Ulohy

1.52017
12.5 2017

Ing. Ondrej Peresini
Ing. Lukas Kohutka
Dévid Buhaj

Marek Cikos

Pavol Gocal

Martin Ilavsky

Milan Urminsky

16.2.1 Prehl’ad dloh

Tabul’ka 35: prehl’ad uloh 11. $printu

Item ID Backlog Item Task Assignee
) Finalne testovanie ) )
216530 Testovanie ) Déavid Buhaj
vozidla
216533 Dokumentacia Testovanie lasera David Buhaj
216533 Dokumentacia Exporty zo scrumdesku David Buhaj
Future work - ultrasonic
216533 Dokumentacia Déavid Buhaj
Sensors
_ Finalne testovanie y
216530 Testovanie ) Marek Ciko$
vozidla
Dokumentacia finalnej 5
216533 Dokumentacia Marek Cikos
konstrukcie vozidla
216533 Dokumentacia Conclusion batteries Marek Cikos
Napaleni N
216533 Dokumentacia apaienie Marek Cikos

dokumentéacie na cd +
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zdrojaky + video z

testovania

Finalne testovanie

216530 Testovanie ) Pavol Gocal
vozidla
Technicka
216533 Dokumentacia dokumentacia - Pavol Gocal
Startovacia procedura
Finalna aktualizacia
216533 Dokumentacia Pavol Gocal
webu
. Finalne test i
216530 Testovanie HHaine festovame Martin Ilavsky
vozidla
216533 Dokumentacia Sumarizacia Sprintov Martin Ilavsky
216533 Dokumentacia Aktualizacia priloh Martin Ilavsky
Roly ¢l ti
216533 Dokumentacia Ol CIenov HmL pre Martin Ilavsky
letny semester
216533 Dokumentacia Future work Martin Ilavsky
216533 Dokumentacia Ciele letného semestra Martin Ilavsk}'/
Testovanie GPS a
216533 Dokumentacia Martin Ilavsky
kompasu
216533 Dokumentacia Zaver Martin Ilavsky
. Finalne testovani Milan
216530 Testovanie At festovamie o
vozidla Urminsky
Global hl'ad Milan
216533 Dokumentacia oAy PORTaa I o
projekt Urminsky
Aktualizacia navrhu .
Milan
216533 Dokumentacia spracovania dat z )
Urminsky
kamery
' Milan
216533 Dokumentacia Imp]ementécia kamery )
Urminsky
216533 Dokumentécia Testovanie kamery Milan
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Urminsky

16.2.2 Popis jednotlivych tiloh
e [216533] Dokumentacia: Finalizacia dokumentacie inzinierskeho diela a riadenia
podl'a definovanych podmienok.

e [216530] Testovanie: Finalne testovanie vSetkych Casti vozidla.

16.2.3 Zhodnotenie splnenia uloh
Tabul’ka 36: Zhodnotenie splnenia tloh 11. $printu

Item ) Logged
Backlog Item Task Assignee Status
ID work [h]
) Finalne testovanie David
216530 Testovanie ) ) Resolved 4
vozidla Buhaj
) David
216533 Dokumentacia Testovanie lasera ) Resolved 2
Buhaj
Exporty zo David
216533 Dokumentacia ) Resolved 0,5
scrumdesku Buhaj
Future work - David
216533 Dokumentécia ] ) Resolved 0,5
ultrasonic sensors Buhaj
) Finalne testovanie Marek
216530 Testovanie ) . Resolved 4
vozidla Cikos
Dokumentacia
Marek
216533 Dokumentéacia finalnej konstrukcie 5 Resolved 1
_ Ciko$
vozidla
Marek
216533 Dokumentacia Conclusion batteries . Resolved 0,5
Cikos
Napalanie
dokumentacie nacd + | Marek
216533 Dokumentéacia ) ) 5 Resolved 0,5
zdrojaky + video z Cikos
testovania
. Finalne test i
216530 Testovanie fatne festovanie Pavol Resolved 4
vozidla
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Gocdal

Technicka
_ Pavol
216533 Dokumentacia dokumentacia - Resolved 0,5
Gocal
Startovacia procedura
Testovanie
_ Pavol
216533 Dokumentacia manualneho Resolved 0,5
Gocal
ovladania
) Finalne test i Martin
216530 Testovanie fatne festovanie ) Resolved 4
vozidla llavsky
_ Martin
216533 Dokumentacia Sumarizacia Sprintov Resolved 1
Ilavsky
' Martin
216533 Dokumentacia Aktualizacia priloh Resolved 0,3
Ilavsky
Rolv ¢l t Martin
216533 |  Dokumentacia Oy CIEnov Tt pre | Resolved | 04
letny semester Ilavsky
_ Martin
216533 Dokumentacia Future work Resolved 1
[lavsky
Ciele letnéh Martin
216533 Dokumentacia fele fetneno ) Resolved 0,5
semestra llavsky
Testovanie GPS a Martin
216533 Dokumentacia ) Resolved 1
kompasu llavsky
Martin
216533 Dokumentacia Zaver Resolved 0,2
[lavsky
. Findlne test. i Milan
216530 Testovanie fatne festovanie .| Resolved 4
vozidla Urminsky
Global hrad Milan
216533 Dokumentéacia OREiy POREas 8a .| Resolved 0,2
projekt Urminsky
Aktualizacia navrhu .
Milan
216533 Dokumentacia Spracovania dat z . Resolved 0,1
Urminsky
kamery
216533 Dokumentacia Implementécia Milan Resolved 0,5
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kamery Urminsky

Milan
216533 Dokumentacia Testovanie kamery Urminske Resolved 0,6
rminsky

16.2.4 Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Tabul’ka 37. Podiel prace jednotlivych ¢lenov timu

Y Stanovené Formalne Neformalne Spolu

Clen timu ) ) Spolu [h]
ulohy [h] stretnutia [h] | stretnutia [h] [%0]

Déavid Buhaj 7 3 2 12 21,23

Marek Cikos 6 3 2 11 19,46

Pavol Gocal 6 3 2 11 19,46

Martin Ilavsky 7 3 2 12 21,23

Milan Urminsky 5,5 3 2 10,5 18,58

16.3 Zhodnotenie 11. $printu

V tento Sprint sme ukoncili findlnym testovanim vozidla a finalizovanim dokumentécie podla

definovanych poZiadaviek.
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17. Retrospektiva za Sprintami

Prvé Sprinty nasSho timu priniesli mnohé informacie o fungovani nasho timu a 0 dodrzovani
metodiky Scrum. Sprinty mali trvanie 2 tyzdne. Cely tim sme sa zhodli na tom, Ze sa nam
Vv tychto Sprintoch nepodarilo na 100% vyuzit’ Scrum a procesy s nim stvisiace. Nepouzivali
sme Planning poker, Ulohy a user stories sme nevytvarali naraz, ale aZ po vykonani Uloh
asamostatne. Casy na dané ulohy sme vytvarali samostatne, nezavisle od diskusie.
O samotnych ulohach sme nediskutovali primerane dlho. Najviac ¢asu nam zaberal vyber
aplikacie, spresnenie zadania a vyber a kipa komponentov. Tieto veci boli najdolezitejsie,
pretoze od nich zavisi na§ d’alsi postup v projekte a preto sme ich museli spravit’ ¢o najlepsie,
aby sme sa nedostali do situacie, ze niektoré z komponentov by nevyhovovali, alebo by

nesluzili na to na ¢o by mali.

Na nasich chybach z prvych Sprintov sme sa poucili a do dalSicho priebehu semestra a aj
celkového priebehu timového projektu sa budeme snazit’ ich zlepsit'. NajdolezitejSie oblasti na

ktorych budeme pracovat’ su:

e komunikdcia o tlohach
e planning poker
e vytvaranie uloh s primeranymi ¢asmi

e dodrziavanie metodiky Scrum

17.1 Sprint &.1

Cielom prvého Sprintu bolo zistit, ¢o najviac o technologii deterministického ethernetu.
Zucastnili sme sa preto Skolenia vo firme TTTech vo Viedni, kde nam vysvetlili princip
fungovania deterministickych prepinacov. Cielom prvého Sprintu bol najmi vyber témy, ktora
bola vol'na, ale musela vyuzit’ potencial deterministického ethernetu. Vyber témy nam zabral
znaény c¢as. Nakoniec padol navrh vytvorit autonomne vozidlo. Po schvéleni tohto navrhu

sme sa pustili do analyzy potrebnych Casti.

17.1.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢.1

David Buhaj: V prvej etape sme sa zdrzali vyberom samotnej aplikacie pre projekt. Snazili
sme sa vybrat’ aplikdciu, ktorej implementacia nebude vel'mi narocna a v ktorej ukazeme
prinos deterministického ethernetu. Samotné Skolenia boli zaujimavé a umoznili ndm ziskat’
nové poznatky k danej technologii. AvSak od Skolenia sme ocakavali aj nasmerovanie pri

tvorbe aplikacii. Po zvoleni autonémneho vozidla za tému projektu sme mali spociatku obavy
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z implementacie tejto aplikacie, avsak po diskusii s vediicimi projektu sme zvazili, ze pre
znazornenie deterministickej technolédgie je to vhodna a zaujimava ,,aplikacia®.

Marek Cikos: V prvom 3$printe bolo hlavnou ulohou obozndmit' sa s technolégiou
deterministického ethernetu a doSpecifikovat’ konkrétne zadanie pre projekt. Myslim si, Ze
Skolenie bolo pre nds tim prospe$né a dozvedeli sme sa uzito¢né informacie, ktoré urcite
vyuzijeme pri navrhu siete v projekte a pri konfiguracii prepinacov. HorSie hodnotim druht
Cast’ ulohy a to doSpecifikovanie témy projektu. Dlho sme sa nevedeli zhodnat’ na vhodne;j
téme. Na skoleni sme sa pytali na mozné pripady pouzitia a dostali sme len nejasné odpovede.

Nakoniec sme si zvolili vytvorenie autonomneho vozidla, ktoré je ale samo o sebe predmetom

dlhych diskusii.

Pavol Gocal: Prvy Sprint bol ndro¢ny z hladiska navrhu aplikécie pre timovy projekt.
Nakol'ko sa jednalo o demonsStrovanie potencidlu deterministického ethernetu, musela byt
aplikacia primerané naro¢na a zaroven musi ukdzat’ vyhody tejto technologie. Vyber aplikacie
nam zabral viac ¢asu ako sme si mysleli. Zicastnili sme sa Skolenia priamo vo firme ale
podl'a mdjho ndzoru nam to pri vybere aplikdcie nepomohlo. Skor to bolo zamerané na
vSeobecné teoretické informécie. Vysledkom Sprintu boli analyzy réznych komponentov,
ktoré vyuzijeme na postavenie vozidla. Co sa tyka metodiky Scrum, podl'a mojho nazoru sme

sa jej az tak nedrzali ked’Ze samotné analyzy si to moc nevyzadovali.

Martin Ilavsky: NajvicsSim problémom prvého Sprintu bol vyber témy, ktora bolo tazké
vymysliet, tak aby bola dostatocne rozsiahla a pritom vyuzivala potencial deterministického
ethernetu. Na tom sme stratili najviac ¢asu. Nedrzali sme sa ani SCRUM metodiky, ked’ze
sme si ulohy pridavali, az ked’ sme si ich vymysleli a nikto nemal prehl'ad o tom, kto ¢o robi

a ako na tom je.

Milan Urminsky: V tomto S$printe bol problém s navrhnutim samotnej témy, ktora by
efektivne vyuzivala technologiu deterministického ethernetu. To spdsobilo zdrzanie pri praci

na projekte.

17.2 Sprint &.2

V druhom S$printe sme stavali na vypracovanych analyzach a hladali komponenty na
objednanie. V tomto Sprinte sme sa zicastnili aj seminara od robotika.sk, kde bolo
prezentované vozidlo, ktoré vyhralo sutaz v autonémnej navigacii. Na neskorsej diskusii sme
s prezentujiicimi predebatovali nas projekt. Dalim ciefom druhého $printu bolo rozbehanie
zakladnej UDP komunikacie medzi doskami Arduino a Raspberry PI. Vytvorili sme logicky
a fyzicky ndvrh auta, zanalyzovali sme moZznost’ navigacie pomocou vol'ne dostupnych map,
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vypracovali d’alSie ¢asti dokumentacie a zmigrovali sme na$ systém na manazment uloh
Z Trella na Scrumdesk. D6vod bol v tom, ze nam Trello nevyhovovalo a Scrumdesk poskytuje

ovel’a $irSiu funkcionalitu.

17.2.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢.2

David Buhaj: V tejto etape som videl viacero problémov. V prvom rade to bola zdihava
komunikacia pri vyberani potrebnych komponentov. Bez danych komponentov tak bol vyvoj
aplikacie zna¢ne komplikovany (najméi testovanie aplikacie). Dalsi problém som videl pri
organizacii a pridel'ovani uloh na dany tyzden. Tie neboli niekedy stanovené jasne a pridelené
vSetkym ucastnikom. Pozitivne hodnotim zucastnenie sa semindra od robotika.sk, kde sme

mali moznost’ vidiet' podobny projekt a odkonzultovat tak pripadné nedostatky.

Marek Cikos: V tomto $printe bola komunikéacia ohfadom vyberu spravnych komponentov
pre projekt prili§ zdlhavd. Toto nam zobralo celkom dost drahocenného &asu.

Vykompenzovali sme to prvymi pokusmi o prototyp jednotlivych Casti vozidla.

Pavol Gocal: Druhy Sprint bol podl'a méjho nazoru velmi rozhadzany. Komunikacia
ohl'adom komponentov na zakupenie bola prili§ dlha. Na druhej strane, zacali sme s pisanim
jednoduchych kédov, ktoré vyuzijeme aj v d’alSich Sprintoch. Podarilo sa nam nadviazat
komunikaciu medzi riadiacimi doskami. V tomto $printe sme metodiky Scrum drzali viac ako
Vv prvom Sprinte. Ale stile sme to nerobili na 100%. Nepouzivali sme planning poker,
nestanovili sme si na zaiatku Sprintu vSetky ulohy, nediskutovali sme podrobne
0 jednotlivych ulohach. Toto je problém, ktory musime v d’al§ich Sprintoch zlepsit’.

Martin Ilavsky: Problém bol najmi vo vybere konkrétnych komponentov na objednanie,
pretoze naSe nazory sa nezhodovali s nazormi veducich projektu. Ostali sme teda stat’
a Vv kruhu sme len robili analyzy. Pozitivom je aspon malé zacatie realnej prace, ked sme

rozbehali komunikaciu medzi doskami.

Milan Urminsky: Analyza komponentov bola vcelku chaotickd, lebo naSe znalosti hardwaru
su v tejto oblasti dost’ obmedzené a boli potrebné revizie analyz, odsuhlaseny hardware sa po

analyzach eSte pozmenil, o staZuje pripravu na samotnll implementaciu.

17.3 Sprint &. 3

17.3.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu €. 3
David Buhaj: V tomto Sprinte sme sa konecne pohli dopredu. Objednali sme uz finalne

komponenty a zacali s podstatnymi navrhmi.
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Marek Cikos: Tento $print hodnotim ako maly krok vpred. Zacali sme programovat’ prvé
malé prototypy a zistili sme konkrétnejSie, ako bude vyzerat komunikacia medzi niektorymi
zariadeniami. Objednavky na dolezité hardvérové diely nam boli schvélené, ¢o je dalSie

pozitivum tohto Sprintu.

Pavol Go¢al: Treti Sprint prebieha ako predchadzajiice. Nedodrzovali sme Scrum metodiku.
Spravili sme niektoré dolezité ulohy, od ktorych sa mdzeme odrazat dalej. Cielom do
d’alSieho priebehu je drzat' sa metodiky Scrum Co najviac a vytvarat' Ulohy na zaliatku

Sprintov.

Martin Ilavsky: Treti Sprint nezacal prave najlepsie, ale po cvi¢eni z manazmentu, kde nam
bolo vysvetlené lepSie ako manaZovat’ cely projekt, sa veci pohli k lepSiemu. Komunikacia
medzi nami eSte stdle moze byt lepsia, ale aspon sme uz vedeli, kto ¢o robi. V strede Sprintu
planujeme na stretnuti zaviest’ vSetky potrebné zmeny vratane planning pokeru a planovania

uloh na cely Sprint. Pozitivom st vytvorené prototypy komunikacie a GPS navigécie.

Milan Urminsky: Tento Sprint sme zacali eSte so starymi postupmi, ale uz v polovici Sprintu

sme sa snazili veci robit’ ¢o najviac podl'a metodiky SCRUM.

17.4 Sprint & 4

17.4.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢. 4

David Buhaj: Po dlhej dobe sme sa kone¢ne dostavili k prvym viditelnym vysledkom. Marek
zhotovil konstrukciu vozidla a spolocnymi silami sme na fiu usadili komponenty potrebné pre
test pohybu vozidla. Snazime sa dodrziavat’ metodiky SCRUM-u, av$ak stale sa mame na

c¢om zlepSovat’ (pridel'ovanie uloh, komunikécia a kolaboracia v time).

Marek Cikos: Tento $print hodnotim pozitivne, pretoze sa nam podarilo po dlhej dobe

zostavit’ vozidlo. Kone¢ne mame prototyp, na ktorom moézeme d’alej pokracovat’.

Pavol Goc¢al: V Sprinte sa ndm podarilo zostrojit’ vozidlo. Takze mame aj viditeI'ny vysledok
prace v tomto semestri. Taktiez sme v Sprinte vytvorili prototypy jednotlivych ciastkovych

aplikacii. Od tohto zakladu sa mézeme d’alej odrazat’.

Martin Ilavsky: Tento Sprint bol zatial' najdolezitej$i zo vSetkych, ked’Ze sme sa konecne
dostali ku konstrukecii auta. T4 sice zahfnala ulohy, ktoré s informatikou spolocné moc nemaju
ako zvaranie a pajkovanie, ale myslim ze sme to celkom dobre zvladli a dospeli sme

k nie¢omu hmotnému.
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Milan Urminsky: Reédlne skons$truovanie auta je vel'kym krokom vpred pre cely tim a vd’aka
tomu si koneCne vieme predstavit pozitivny vysledok naSej prace. Sice bolo samotné
konStruovanie mimo nasich technickych obzorov, ¢o spdsobilo mnoho trapenia sa a Studia, ale

nakoniec sa nam to podarilo a vSetci sme sa nieco pritom naucili.

17.5 Sprint & 5

17.5.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢. 5

David Buhaj: Prvé testovanie pohybu prinieslo ocakévané vysledky, avsak aj isté problémy,
S ktorymi sa budeme musiet’ popasovat’ v d’alSej etape vyvoja. Implementované su uz aj
niektoré Casti pre koncové zariadenia (GPS, laser), avSak ich otestovanie bude umoznené az

po doruceni tychto komponentov.

Marek Ciko$: V tomto $printe sa objavili problémy, ktoré sa nedali predpokladat. Zistili
sme, Ze signal z arduina pre motor je potrebné modifikovat’ tak, aby bol motor schopny ist
rovnomerne dopredu aj dozadu. Nepodarilo sa ndm bohuzial’ prist’ na to, kde robime chybu

a tak vysledkom tohto Sprintu je len polovicne pojazdny prototyp.

Pavol Gocal: V tomto Sprinte sa nam podarilo pohnut’ s vozidlom len pomocou nasho
softvéru. Problém bol pri civani. Tento problém sme zatial’ nevyriesili. Dalej sme finalizovali

dokumentéciu pred odovzdanim.

Martin Ilavsky: Na zaciatku Sprintu sme sa dokézali s nasim vozidlom pohnut’ a zatacat’, ¢o

je super. Zvysok Sprintu sme sumarizovali a dolad’'ovali dokumentéciu pred odovzdanim.

Milan Urminsky: Testovanie pohybu vozidla nam ukézalo niekol’ko nedostatkov ktoré bude
potrebné vyriesit’, ale zaroven sme si vcelku pozitivne overili nasu dovtedy len teoreticku
viziu zabacania na §tyl pasového vozidla. Okrem toho sa zafalo pracovat na potrebnom

softvére a dokoncovala sa dokumentacia.

17.6 Sprint &. 6

17.6.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢. 6

Martin Ilavsky: Letny semester sme zacali s definovanim priorit. Stale sme eSte nedostali
vietky objednané veci a tak sme mohli robit’ stale iba na malych &iastkach. Casti sme ale mali
rozdelené arozbehdvali sme zakladné veci medzi riadiacou jednotkou a arduinami, ktoré

ovladaju kolesa.
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David Buhaj: Na zaciatku semestra sme si vSetci urCili svoje hlavné ulohy (primarne ciele),
ktoré¢ chceme do konca projektu stihnut. Pokracovali sme v implementacii jednotlivych

Castiach projektu a zaroven pri tom dodrziavat’ stanovené metodiky.

Pavol Gocal: V 6. Sprinte sme si na zaciatku urcili plan na cely semester. Ked'ze sme este
nemali vSetky potrebné veci tak sme sa snazili zdokonalit' naSe prototypy a pripravit si

podklady na d’al$iu pracu.

Marek Ciko§: V avode letného semestra v 6. $printe sme si ur¢ili ciele na letny semester.
Stdle sme mali problémy s dorucenim potrebnych komponentov, preto sme museli

improvizovat'. Pracovali sme ale na dokonc¢eni tloh, ktoré nam ostali po zimnom semestri.

Milan Urminsky: Na zaCiatku letného semestra sme si stanovili dosiahnutelné vysledky

V letnom semestri ale stale ndm neboli dodané switche a iné komponenty.

17.7 Sprint &. 7

17.7.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢&. 7

Martin Ilavsky: Siedmy Sprint sme stale ¢akali na niektoré senzory. Dodané switche od
TTTechu nefungovali a tak nam dodali konfigura¢ny kabel, ktory ale bol taktiez zly takze
museli ist’ naspdt’ do Rakuska ked’ze sme ich bez kéabla neboli schopny nakonfigurovat'.
Docasne sme pouzivali moj switch, ktory som pozical. Aj ked” sme teda eSte stale na par veci
cakali robili sme ako keby sme uz vSetky veci mali a spoliehali sa na nasledovné doladenie po

ich dorazeni.

David Buhaj: V tomto Sprinte sa zacali vynarat’ prvé problémy so spracovanim udajov lasera.
Vzhl'adom na moje nedostato¢né skusenosti s kompildciou v C++ som mal problém rozbehat’
spracovanie lasera mimo prostredia Visual Studio. Problém som v time konzultoval a chalani
boli ochotni sa na to pozriet’ so mnou. V danom S$printe sa nam tento problém vyrieSit

nepodarilo.

Pavol Gocal: V tomto Sprinte sme implementovali jednotlivé Ciastkové tlohy — riadenie na
centralnej jednotke, konfiguracia switchov (ktoré nefungovali), pracovali sme aj na laseri na

detekciu prekazok a kamere na snimanie ¢iary na ceste.

Marek Cikos: Siedmy Sprint sa niesol v znameni problémov s hardvérovymi komponentmi.

Po pokuse 0 rozbehanie switchov nasa snaha zlyhala aj vd’aka zle dodanému konfigura¢nému
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kablu. Na testovacie ucCely sme preto stale pouzivali obyCajny switch, ktory sme mali

pozic¢any od spoluziaka.

Milan Urminsky: Kazdy sme pracovali na svojich ¢iastkovych tlohach, ale nastali problémy

S dodanym hardwarom.

17.8 Sprint &. 8

17.8.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢. 8

Martin Ilavsky: Dosiel GPS a kompas, ktory sme mali rozbehat na FPGA na Altere. Lukas
nam poskytol TTTech naprogramovany hardvér na FPGA, ktory ale nefungoval, pretoze

v flom boli chyby a tak sme GPS a kompas rozbehali na Arduine, na ktorom s tymito
senzormi problém nebol. Nasledne sme na Arduino hodili mdj program v C na spracovanie

dat a pre navigaciu.

David Buhaj: Na zaciatku Sprintu sa nam podarilo skompilovat’ kod pre Laser s potrebnymi
kniznicami. AvSak az do tej chvile bol kdd vytvarany a testovany iba cez virtudlne zariadenie
s operatnym systémom Linux. Pri presune programu na Raspberry sa vyskytli d’alSie
problémy. Zistili sme, ze dané kniZnice pre pracu s laserovym senzorom nepodporuju

architektaru procesora ARMv71 v Raspberry.

Pavol Gocal: V tomto Sprinte sme pokracovali s plnenim a implementéaciou tloh. Dostali sme

uz aj GPS a kompas takze sme mohli zapracovat’ aj tieto senzory do naSho rieSenia.

Marek Ciko$: Po netspesnych pokusoch o spojazdnenie GPS senzora a kompasu na Altera
doske sme pristapili k improvizacii a rozhodli sme sa pripojit’ tieto senzory ku doske Arduino.
Na tejto doske nebol so senzormi problém, preto sme implementovali obsluzny program pre

tieto senzory na Arduine.

Milan Urminsky: Po problémoch so spolahlivostou detekcie stredovej Ciary sa plan na
kamere pozmenil na detekciu krajnice, ¢o spdsobilo zna¢né zdrZanie a zahodenie Casti

predchadzajucej prace.
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17.9 Sprint &. 9

17.9.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢. 9

Martin Ilavsky: Konecne sme mohli vozidlo testovat’ vonku. Kod vyzadoval par uprav aby
bol plne funkény ale najvacsi problém znova vznikol tam, kde ho nemdzeme oSetrit’.
Konkrétne ide o presnost’ GPS, ktora je niekedy dostatocne presna a niekedy vel'mi nepresna,

takze navigacia podl'a neho nie je mozna.

David Buhaj: V tomto Sprinte sme taktiez museli vyriesit' problém s kompatibilitou kniznic
pre spracovanie lasera na Raspberry. Problémom sa zaoberal takmer cely tim a do$li sme

Kk zaveru, ze pouZijeme pre spracovanie lasera kniznice v programovacom jazyku Python.

Pavol Gocal: Prvé testovanie vozidla vonku. Pri testovani sme priSli k par problémom
Vv riadeni, ktoré nebolo mozné zistit’ pred testovanim ale ich uprava bola jednoduchd. Vozidlo
sa dokazalo pohnut’ ale narazili sme na problém nepresného GPS, s ktorym sme nemohli ni¢

urobit’.

Marek Ciko§: V tomto $printe sme testovali vozidlo v realnych podmienkach vo vonkaj§om
prostredi. Prisli sme na problémy spojené s hardvérom GPS senzora. Tento nebol dostatocne
presny, ¢o nam sposobovalo vel'ké problémy. Taktiez switche nepracovali spravne a vel'a Casu

sme zabrali pri ich spojazdiiovani.

Milan Urminsky: Tento Sprint bol $pecidlny tym, Ze sme konecne zacali realne testovat
vysledky nasej prace i ked vysledky testovania neboli povzbudzujiice a museli sme opravovat’

mnoho ¢asti.

17.10 Sprint &. 10

17.10.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢. 10

Martin Ilavsky: Pokrac¢ovali sme v testovani GPS, lasera aj kamery. Vykazovali pozadované
udaje a vozidlo na ne aj primerane reagovalo. Problémom ale boli switche z TTTechu, ktoré
niekedy ida a nieckedy nejdd a v poslednom Gase nejdu takmer vobec &o zna¢ne predizilo as

testovania a tento problém nie sme schopni sami bez TTTechu vyriesit'.

Pavol Goc¢al: V tomto Sprinte sme sa plne venovali testovaniu vozidla so vSetkymi senzormi.
Spolupraca riadiacej jednotky so senzormi fungovala podl'a o¢akavani. Najvacsi problém boli

switche, s ktorymi sme stravili niekol'’ko hodin ale aj tak nefungovali.
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Marek Ciko$: Tento $print bol uréeny na finalne otestovanie produktu. Ked’ze ale switche
boli nespol’ahlivé, rozhodli sme sa ich pri testovani Uplne vynechat’ z topoldgie a pouzili sme

pozicany klasicky switch.

David Buhaj: Po transformacii kodu z C++ do Pythonu a nasledného testovania na riadiacej
doske Raspberry Pi sme narazili na d’alSie problémy. Zistili sme, ze USB port na doske
nedodéva dostatocne velky prid na roztocenie laserového snimaca. Problémom sa znovu
zaoberal takmer cely tim. Podarilo sa ndm aspon zistit’ rieSenie, avSak jeho realizacia by uz
presahovala termin celkového odovzdania. Okrem toho nas trapili aj problémy s prepinacmi,

¢o nam branilo v testovani vozidla.

Milan Urminsky: Vzhl'adom na nefunk¢énost’ switchov, sme ich museli nahradit’ oby¢ajnym

switchom aby sme mohli vozidlo finalne otestovat’.

17.11 Sprint & 11

17.11.1 Vyjadrenia ¢lenov timu k Sprintu ¢. 11
Martin Ilavsky: Sustredili sme hlavne na dokoncenie testov a dokumentéacie. Hlavne cCasti
implementécie, testovania a ostatnych casti riadenia podla Specifikdcie dokumentacie na

stranke timovych projektov.

Pavol Gocal: Posledny S$print sme venovali dokonéeniu testovania, jeho zdokumentovania

(video, fotky) a pisaniu dokumentacie.

Marek Ciko$: V tomto $printe sme uzavreli projekt do stavu, aby v iiom bolo mozné
V budicnosti  jednoducho pokracovat. Pracovali sme hlavne na pisani dokumentacie
A dokoncovali sme uchytenia na vozidle. Taktiez sme preusporiadali kabelaz na vozidle, aby

bola jednoduchsie rozoznatelI'na.

David Buhaj: Ked'Ze 11. Sprint predstavoval posledny Sprint naSej spolo¢nej timovej prace,
snazili sme sa dat’ vSetok material (koédy, dokumentacia, hardvér) do poriadku, aby po

prevzati budicim timom sa v lom vedeli jednoduchSie zorientovat’.

Milan Urminsky: V poslednom $printe sme sa venovali hlavne dokumentacii.
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18. Globalna retrospektiva za semester

18.1 Zimny semester
V zimnom semestri bolo nasim prvoradym cielom definovanie zadania, ktoré bolo zadané

vel'mi otvorene. Vymyslanie tohto zadania nam zabralo celkom dost” ¢asu, ked’ze bolo t'azké
prist’ na nieco ¢o by vyuzilo potencial deterministického ethernetu. V rozhodovani nam vel'mi
nepomohlo ani absolvované $kolenie priamo vo firme TTTech. Nakoniec ndm externy veduci
navrhol autondmne vozidlo. Nasledovali dlhé analyzy casti vozidla, s ktorymi sme mali tiez
problémy, ked’ze sa tomu ako informatici nie vel'mi rozumieme. Problémom neboli vel'mi
senzory ale technické Casti ako konstrukcia, napdjanie a podobne. Ako jediny tim sme tak
mali ulohy ako zvaranie, pajkovanie a podobne. Popri tom sme pracovali na prototypoch
jednotlivych aplikacii, ktoré budi pouzité na riadenie vozidla. Vytvorili sme zakladné
prototypy na spracovanie obrazu, GPS navigacie, spracovania lasera a riadiacej jednotky.
Vyvrcholenim semestra bolo zostavenie realneho vozidla stym, ze sa dokézali pohnut
a otoCit’ na mieste. NaSe vozidlo sa vd’aka kolesam, ktoré su od seba rovnako vzdialené,
dokazalo otoCit’ takmer na mieste. Na zaver semestra sme teda vo faze, kedy Cakame na
dodanie zvy$nych objednanych dielov, aby sme Vv letnom semestri mohli pokracovat

s kompletnym hardvérovym vybavenim.

18.2 Letny semester
V letnom semestri sme sa plne venovali implementacii jednotlivych ¢asti vozidla — kamera,

laser, GPS, kompas, riadiaca jednotka. Ulohy sme rozdelili na ¢o najjednoduchsie &asti aby
sme mali prehlad’ v implementacii a taktiez aby sme videli postupny progres. V kazdom
Sprinte sme vylepsili vozidlo. Kazdy si dokladne splnil svoje tilohy o ¢om sved¢i aj vysledok
— kazdy senzor posiela udaje, na ktorych sme sa dohodli, riadiaca jednotka tieto daje
spracuva. Na zdklade tychto tidajov posiela data kolesam a tym sa zabezpecuje pohyb vozidla.
Jeden z najvécsich problémov letného semestra boli switche z TTTechu, ktoré vacsinu Casu
nefungovali. Museli sme ich posielat’ naspat’ do Rakuska, ¢o zabralo vela ¢asu. Nastastie sme

mali nas rezervny switch, ktory sme pouzili na otestovanie funk¢nosti vozidla.
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A.Priloha: Podiel prace na dokumentacii riadenia

Cast’ Vypracoval
Uvod Martin Ilavsky
Ciele projektu v zimnom semestri Pavol Gocal
Ciele projektu v letnom semestri Martin Ilavsky
Manazérske ulohy Martin Ilavsky
Nastroj na manazment uloh Martin Ilavsky
Sumarizacia 0. Sprintu Martin Ilavsky
Sumarizacia 1. Sprintu Martin Ilavsky
Sumarizacia 2. Sprintu Pavol Gocal, Martin Ilavsky
Sumarizacia 3. Sprintu Pavol Gocal
Sumarizacia 4. Sprintu Pavol Gocal
Sumarizacia 5. Sprintu Pavol Gocal
Sumarizacia 6. Sprintu Martin Ilavsky
Sumarizacia 7. Sprintu Martin Ilavsky
Sumarizacia 8. Sprintu Martin Ilavsky
Sumarizacia 9. Sprintu Martin Ilavsky
Sumarizacia 10. Sprintu Martin Ilavsky
Sumarizacia 11. Sprintu Martin Ilavsky
Pavol Gocal, Martin Ilavsky, Marek Cikos,
Retrospektiva za Sprintami
David Buhaj, Milan Urminsky
Globalna retrospektiva za zimny semester Martin Ilavsky
Globalna retrospektiva za letny semester Pavol Gocal
Priloha C Metodika komunikécie Martin Ilavsky
Priloha D Metodika timovych stretnuti Martin Ilavsky
Priloha E Metodika manazmentu tloh Martin Ilavsky
Priloha F Metodika dokumentécie Milan Urminsky
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Priloha G Metodika spravovania zdrojovych
Pavol Gocal

koédov
Priloha H Metodika prehliadky zdrojového
Déavid Buhaj
koédu
Priloha I Metodika pisania zdrojovych kodov Pavol Gocal
Priloha J Export zo Scrumdesku David Buhaj
Kontrola dokumentu Pavol Gocal
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B. Priloha: Podiel prace na dokumentacii inzinierskeho

diela

Cast’

Vypracoval

Kostra dokumentu

Pavol Gocal

Ciele zimného semestra

Pavol Godal

Ciele letného semestra

Martin Ilavsky
Globalny pohl'ad na projekt Milan Urminsky
Analyza batérii Marek Cikos
Analyza konstrukcii auta David Buhaj
Analyza senzorov na meranie vzdialenosti David Buhaj

Analyza riadiacich jednotiek

Pavol Gogal

Analyza GPS senzorov

Martin Ilavsky
Analyza kamier Milan Urminsky
Navrh fyzického a logického dizajnu Marek Cikos

Névrh komunikaéného protokolu

Pavol Gogal

Navrh navigacie pomocou GPS

Martin Ilavsky
Navrh spracovania dat lasera David Buhaj
Spracovanie dat z kamery Milan Urminsky
Komunikécia medzi Arduino a Raspberry Marek Cikos

Implementécia GPS a kompasu

Martin Ilavsky, Marek Ciko$

Konstrukcia vozidla a zapojenie

Marek Cikos

Implementéacia riadiacej jednotky

Martin Ilavsky, Pavol Gocal

Implementécia lasera

David Buhaj
Implementacia spracovania obrazu Milan Urminsky
Testovanie GPS Martin Ilavsky
Testovanie lasera David buhaj
Testovanie kamier Milan Urminsky
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Testovanie manualneho ovladania

Pavol Gocal

Navrhy buducej implementacie

Martin Ilavsky

Technicka dokumentacia — $tartovacia

Pavol Gocal

procedura
Technicka dokumentacia — laser David Buhaj
Technicka dokumentacia — kamera Milan Urminsky
Technicka dokumentacia — gps, kompas Martin Ilavsky
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C.Priloha: Metodika timovych stretnuti

Tento dokument popisuje sposoby komunikacie medzi ¢lenmi timu Slovak TTTech

v akademickom roku 2016/2017 pocas timovych stretnuti.

C.1 Zakladné informacie

Tato Cast’ obsahuje zakladné informacie 0 timovych stretnutiach:

e Datum a Cas konania stretnutia — kazda utorok o 8:00 v zimnom semestri

e Trvanie — podla potreby, maximalne vsak tri hodiny. Veduci timu urcuji zaciatok
a koniec stretnutia.

e Miesto konania — laboratorium vnorenych systémov (lab 1.35) FIIT STU

e Vedenie stretnutia - Ing. Ondrej Peresini a Ing. Lukas Kohutka

e Pisanie zapisnice — vSetci ¢lenovia timu sa striedaju pri pisani zapisnice. Zapisovatel’
sa urci na zaciatku kazdého stretnutia.

e Pritomni — vSetci €lenovia timu, veduci timu. Nepritomnost' je nutné nahlasit’

minimalne den pred konanim stretnutia.

C.2 Priebeh stretnutia

Stretnutie zacina prichodom vsSetkych ¢lenov timu a vedacich timu. Stretnutie vedie Ing.
Ondrej Peresini. Na zacCiatku stretnutia prebehne diskusia o aktualnom stave pridelenych uloh.
KaZzdy ¢len timu strucne opiSe stav tlohy na ktorej robi aj s problémami, ktoré sa vyskytli. Po
tejto Casti nasleduje diskusia ohl'adom vzniknutych problémov a konfliktov. Ak stretnutie nie
je na prelome Sprintov, moze byt po tejto Casti ukoncené.

Ak sa stretnutie kona na prelome Sprintov, tak nasleduje vyhodnotenie aktualne ukonceného
Sprintu. Prebehne vSeobecnd diskusia o priebehu Sprintu a kazdy c¢len timu sa k nemu
individudlne vyjadri. Urcia sa plusy a minusy Sprintu a navrhni sa rieSenia na vylepSenie
nasledujucich Sprintov. Nasledne sa stanovia ulohy na nasledujuci Sprint. Vsetci ¢lenovia timu
pomocou planning poker karti¢iek urcuju zlozitosti jednotlivych tloh dovtedy, kym sa

nezhodnt. Ulohy sa rozdelia medzi ¢lenov timu a stretnutie moze byt’ ukoncené.

C.3 Specislne povinnosti i¢astnikov

Zapisovatel: vytvara zapisnicu stretnutia do predpripravenej Sablony na Dropboxe. Po
skonceni stretnutia vlozi zapisnicu ¢o najskor do prisluSného priecinka na Dropboxe. VSetci
¢lenovia timu sa na tejto pozicii striedaju.

Manazér aloh: Zadava po stretnuti stanovené ulohy do Scrumboardu.
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Veduci timu: Uréuje zacCiatok a koniec stretnutia, riesi konflikty a moderuje stretnutie.
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D. Priloha: Metodika komunikacie

Tento dokument opisuje metédy komunikacie medzi c¢lenmi timu SlovakTTTech

v akademickom roku 2016/2017.
D.1 Zakladné informacie
Tato Cast’ obsahuje zoznam pouzivanych nastrojov
o Ulozisko dat: Dropbox, Github
e Formalne komunika¢né kanaly: Gmail, timové stretnutia
e Neformalne komunikacné kanaly: Facebook, Slack, Scrumdesk
D.2 Uloziska dat
Vsetky dokumenty st ulozené na zdiel'anom tlozisku Dropbox. Dokumenty su roztriedené do
jednotlivych adresarov na zéklade obsahu. Ako tlozisko zdrojového kodu je pouzity Github.
Blizsie informécie o tloziskach sa nachadzaju v prislusnych metodikach.
D.3 Formalna komunikacia
D.3.1 Gmail

Pre posielanie sprav celému timu je nutné pouzit’ e-mail mail fiit9team@gmail.com. Vsetci

¢lenovia timu maju pristup k tomuto kontu a kontroluja ho pravidelne kazdy den.
Posielanie e-mailu:
e Predmet musi byt kratky a stru¢ny
e Telo spravy musi byt Struktiirované do paragrafov pre lepsiu prehl'adnost’
e Zoznam priloh uved’te v tele spravy

D.3.2 Timové stretnutia

Formalne stretnutia sa riadia metodikou timovych stretnuti

D.4 Neformalna komunikacia

D.4.1 Facebook
Na Facebooku je vytvorena tajnd skupina s menom SlovakTTTech, ktord bola zriadena na
pociatocnu komunikéciu medzi ¢lenmi timu. Tato skupina bola neskor nahradend nastrojom

Slack. Pouziva sa na dodatoéni komunikéaciu.

D.4.2 Slack
Slack je hlavny komunika¢ny nastroj medzi ¢lenmi timu. VSetky spravy su roztriedené podl'a

obsahu do jednotlivych kanalov. Pouziva sa na informovanie ostatnych c¢lenov timu
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0 aktualnej praci, vyskytnutych problémov a podobne. Clenovia timu moézu na Slacku
kontaktovat’ inych Clenov aj individudlne, aby sa navzdjom dohodli na krokoch rieSenia

daného probiému.

D.4.3 Scrumdesk
Scrumdesk je na$im hlavnym néstrojom pre manazment Gloh. Na zafiatku sme pouzivali
Trello, ktoré nam ale nevyhovovalo a tak sme presli na Scrumdesk. Tento nastroj obsahuje

nasledovné Casti

e Story map
e Backlog

e Plan

e Work

e Retrospective
e Reports

Bliz$ie informécie k manazmentu uloh sa nachddzaj v prilusnej metodike.

D.4.3.1 Ako vytvorit Sprint a priradit mu user stories

1. Otvorte zalozku Plan.

2. Kliknite na + pre pridanie nového release a nastavte jeho nazov, ciele, zaciatok a koniec.

Potom kliknite na vytvorit.
3. Kliknite na pridat’ $print a zadajte jeho Cislo, datum zaciatku a konca. Kliknite na vytvorit.

4. Presuiite zalozku backlog do jedného z volnych okien. Uvidite dostupné user stories.

Presuiite vytvoreny Sprint do d’alSieho nového okna.

5.Prestivanim user stories medzi tymito dvoma oknami prirad’te pozadované user stories do

Sprintu.

D.4.3.2 Ako vytvorit novii user story
1. Otvorte zalozku Backlog.

2.Kliknutim na + vytvorite novy user story, analyzu, bug alebo inu polozku backlogu.

3. Vypliite meno, popis a akceptacné kritéria vytvorenej polozky. Je mozné takisto nastavit’ aj

tagy alebo prilohy.
4. Vytvorte tlohu a prirad’te ju clenom timu.

5. Kliknutim na lupu pri vytvorenej tilohe je mozné ju upravovat’. Clenovia timu si mozu

V tejto Casti vykazovat’ Cas straveny rieSenim danej ulohy.
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D.4.3 PriebeZné stretnutia
Ked’Ze sa vSetci v time stretavame pravidelne takmer kazdy den, tak sposob nasho riadenia
zavisi najmé od tychto stretnuti na ktorych rieSime vzdy aktudlne veci a mame tak vSetci

prehl'ad o stave projektu a ¢i netreba nickomu pomoct’. Tieto stretnutia st pre nas najhlavne;jsi

SpOsob komunikacie.



E. Priloha: Metodika manazmentu uloh

Tento dokument opisuje manazment uloh timu SlovakTTTech v akademickom roku
2016/2017.

E.1 Zakladné informacie

Prvym pouzivanym ndstrojom na manazment uloh bol Trello. Tento nastroj nesplnil nase
ocakavanie apreto sme v 6.tom tyzdni zmigrovali na Scrumdesk. Kazdy c¢len timu ma
V nastroji administratorské prava a moze tak upravovat’ vSetky zdznamy. Scrumdesk sa sklada

Z nasledujucich casti:

e Story map
e Backlog

e Plan

e Work

e Reports

Tento dokument obsahuje navody na pracu s tymto nastrojom.

E.2 Story map
Virtualna tabula na ktorej je mozné umiestnit’ jednotlivé user stories. Poskytuje rychly
prehlad uloh a priradenych ¢lenov timu. V tejto Casti je mozné vytvorit' aj novy user story

pomocou symbolu +. User stories je ale vhodnejsie vytvarat’ priamo v Backlogu.

E.3 Backlog
V tejto Casti je mozné vytvorit’ nové ulohy s konkrétnymi pod-ulohami. Je tu mozné vidiet’ aj
prehl’ad tychto tloh.

E.3.1 Vytvorenie novych uloh

1. Kliknut’ na symbol + v Favom hornom rohu.
2. Vybrat typ :
e User story — vyberie sa v pripade, Ze ide o komplexnejSiu ulohu, ktora bude zloZena
z viacerych pod-uloh.
e Feature — nevytvara sa, byva sucast’ou user story
e Bug - vyberie sa ak ide 0 opravu najdenej, alebo nahlasenej chyby v projekte
e Research — vyberie sa, ak ide 0 analyzu a prieskumy
e Improvement — vyberie sa, ak ide o vylepSeniec arozSirenie uz existujicej

funkcionality
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3. Zadat’ nazov. Nazov by mal byt stru¢ny a vecny.

4. Vyplnit’ popis a akceptacné kritéria. Popis musi blizSie objasiiovat’ zadany nazov ulohy.

Akceptacné kritéria sa vypliiaji pokial’ maju zmysel.

5. Zaradit’ do konkrétneho Sprintu. Zvolit’ konkrétny release a Sprint.
6. V hodnote value urcit’ zlozitost’ podl'a planning pokeru.

7. Vytvorit’ jednotlivé pod-ulohy pomocou add-task.

8. Ulohy pomenovat’ a priradit’ jednotlivym ¢lenom timu.

E.4 Plan

Sluzi na planovanie $printov a priradovanie tloh do $printov. Ulohy je mozné filtrovat

a zorad’ovat’ na zéklade r6znych parametrov.

E.4.1 Vytvorenie Sprintu

1. Kliknut' na symbol + v 'avom hornom rohu.

2. Zadat’ meno $printu, jeho ciele, ¢as zaciatku a ukoncenia.

3. Vytvorit’ $print pomocou add sprint pri poZadovanom ndzve Sprintu.

4. Pomenovat’ $print prisluSnym poradovym ¢islom a nastavit’ jeho zaciatok a koniec.

E.4.2 Priradenie uloh do Sprintu

1. Potiahnut’ ¢ast’ icebox z backlogu do voI'ného okna.
2. Potiahnut’ pozadovany Sprint do d’alSieho voI'ného okna.
3. Premiestnenim uloh z backlogu do okna Sprintu sa dand tiloha priradi danému Sprintu.

E.5 Work

Tato Cast’ poskytuje prehl'ad o ulohach konkrétnych Sprintov. Jednotlivé tlohy st rozdelené
do stipcov : na vykonanie, vykonava sa a spravené. TaktieZ je mozné vidiet aj evidovany ¢as
straveny rieSenim danej ulohy. V tejto Casti si ¢lenovia timu edituju a eviduju straveny cas

nad danymi pod-ulohami.

E.5.1 Evidovanie prace na ulohe

1. Hore vybrat’ konkrétny Sprint.
2. Vybrat’ konkrétnu podilohu.

3. Pri zacati prace na ulohe je potrebné ju dat’ do stavu rieSené, pomocou kliknutia na gulicku

pri danej ulohe.

4. Pocas rieSenia tlohy si v elemente vedla guli¢ky ¢len timu eviduje straveny ¢as na tlohe.
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5. Po vyrieSeni ulohy je uloha uzavretd opdtovnym kliknutim na gulicku, ktord ho nastavi do

stavu vyrieSené.

E.6 Reports

V tejto Casti je mozné najst’ rdzne grafy ku priebehu $printov, uloham a podobne. Prikladom
st grafy burndown, velocity, value a complexity. Dalej je moZné v tejto ¢asti vygenerovat
rozne dokumenty s popisom jednotlivych uloh a strdveného c¢asu nad ulohami spolu
S prisluSnymi grafmi.

E.7 Konvencie

Vykazovanie uloh, na ktorych pracuje viacero ¢lenov timu:

Za kazdu vytvorenua tlohu je zodpovedny prave jeden Clen timu. Ak pracuji na jednej tlohe
viaceri Clenovia timu, tak do jednej vytvorenej ulohy si bude kazdy ¢len timu vytvarat’ pod-
ulohy do ktorych si bude vykazovat’ ¢as straveny na rieSeni. To znamend, Ze pre spolocné

ulohy sa nevytvara osobitna tloha pre kazdého z €lenov, ale vytvaraji sa pod- tlohy.
Vykazovanie formalnych a neformalnych stretnuti:

Tieto stretnutia sa do systému na manazment uloh vykazovat’ nebudi. Budu ale zapocitané
Vv celkovom stravenom c¢ase kazdého ¢lena timu. Tieto polozky budil v dokumentécii o riadeni

vykazané samostatne a aZ nasledne scitané.
Vykazovanie kratkych uloh:

Kratke tlohy je mozné vykédzat v systéme na manazment uloh, ale pokial je ich trvanie
kratSie ako 30 minut, tak sa pri tlohach eviduje ¢as 0 hodin. Pokial’ ide o viac kratkych uloh
je mozné vykazat’ stcet straveného ¢asu do jednej z nich. V poznamke tlohy je to ale nutné
uviest’.

Vykazovanie manazérskych prac:

Prace ako vytvaranie dokumentacie a podobne sa uvadzaji v systéme na manazment uloh

V samostatnej tlohe.
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F. Priloha: Metodika dokumentacie
F.1 Zakladné informacie

Tato Cast’ obsahuje zoznam dodrziavanych metodik pisania dokumentécie:

e Dokumentacia timovych stretnuti
e Dokumentacia metodik

e (Ostatna dokumentacia

F.2 Dokumentacia timovych stretnuti
Obsah zapisnice:

Na kazdom timovom stretnuti si ¢len timu zaznamenava poznamky o jeho priebehu

a nasledne do konca tyzdna ich spracuje do formy zapisnice. T4 musi obsahovat’:

e logo, nazov a ¢islo timu (hlavicka dokumentu)
e (islo stretnutia,

e datum a Cas stretnutia,

e miesto stretnutia,

e tabulka ucastnikov,

e 0pis priebehu stretnutia,

e tabulka uloh do d’alSieho stretnutia.

Formatovanie:

Zapisnica sa formatuje na zaklade Sablony uloZenej v naSom Dropbox tlozZisku.

Takto vytvorena a spravne naformatovana zapisnica sa ulozi do prieinku na to uréeného vo
formate docx.

F.3 Dokumentacia metodik

Obsah metodiky:

Uvod metodiky uvadza zékladné informacie danej metodiky vo forme zoznamu délezitych
Casti alebo pojmov. Nasledne sa v nej nachadza tabulka oznacujuca tvorcu dokumentu
a datum poslednej revizie dokumentu. Potom sa opisuje uz samotna metodika, ktorej obsahom

mozu byt procesy, postupy, technologie, vlastnosti, pravidla a iné faktory.
Formatovanie:
e titulnd strana (spolo¢nd pre vSetky dolezité dokumenty),

e font— Times New Roman,
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vel'kost” textu — 12pt,

farba textu — ¢ierna,

nadpisy podla Stylov nadpisl, nadpis2, atd’.,
font nadpisov - Times New Roman

format nadpisov — Bold

farba nadpisov — Black

velkosti nadpisov — od 1 po 3 : 18pt, 14pt, 12pt,
nadpis] oznacuje novu Cast’ dokumentu,

okraje 2,5 cm zo vSetkych stran,

zarovnanie do bloku,

¢islovanie zacina po obsahu.

F.4 Ostatna dokumentacia

Ostatné dokumenty st formatované podl'a spolo¢nych pravidiel, respektive su preformatované

po revizii, aby dodrZiavali spolocny format.

Ten je v podstate zhodny s dokumentaciou metodik az na par detailov.

Samostatné¢ kratke dokumenty nemusia obsahovat’ spolo¢nu titulnu stranu ani obsah

obsah dokumentu - vypisujuci jednotlivé ¢asti dokumentu na konkrétnych stranach,

cely dokument je pisany fontom - Times New Roman,

text je pisany ¢iernou farbou,

jednotlivé riadky textu st odsadené od seba velkostou 1.5 riadku.

dokumentu.

Formatovanie:

titulna strana (spolo¢na pre vSetky dolezité dokumenty),

font — Times New Roman,

vel'kost” textu — 12pt,

farba textu — ¢ierna,

nadpisy podl'a §tylov nadpisl, nadpis2, atd’.,
font nadpisov - Times New Roman

format nadpisov — Bold

farba nadpisov — Black

velkosti nadpisov —od 1 po 3 : 18pt, 14pt, 12pt,
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¢ nadpisl oznacuje novu Cast’ dokumentu,
e okraje 2,5 cm zo vSetkych stran,
e zarovnanie do bloku,

¢islovanie zacina po obsahu.
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G.Priloha: Metodika spravovania zdrojovych kodov
G.1 Stromova Struktura zdrojovych kédov

3 hlavné vetvy pre kazdu dosku:

e SlovakTTTech/Main — hlavna vetva, spolo¢na pre vsetkych, kde sa bude
uchovavat’ kod pre release, obsahuje aktudlnu verziu kodu pre jednotlivé dosky
e SlovakTTTech/Development — vetva pre kazdé¢ho developera, v ktorej pise kod

e SlovakTTTech/Release — vetva Vv ktorej je releasnuta verzia z jednotlivych

dosiek
Branch Merge from mair
Release W Main Development
~a
i
ry ry Merge to main ry
Contains Contains Contains
v b 4 h 4
Arduino_1 Arduino_1 pavolgocal
Arduino_2 Arduino_2 martinilavsky
Arduino_3 Arduino_3 marekcikos
Arduino_d4 Arduino_4 milanurminsk
Altera_1 Altera_1 davidbuha,
Altera_2 Altera_2
Altera_3 Altera_3
Raspberry_1 Raspberry_1

Kazdy vyvojar ma svoju vlastnil zlozku v SlovakTTTech/Development, kde upravuje svoju
aktudlnu verziu kodu. Podl'a potreby si vytvori vlastné priecinky a subory podla toho, na

ktorych doskach bude pracovat.
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Vetva SlovakTTTech/Main sluzi ako hlavna vetva, kde sa uklada kod pre release jednotlivych

dosiek. Do tejto vetvy vyvojar vlozi svoju verziu kodu, na ktorej pracoval.

Vetva SlovakTTTech/Release sluzi na potrebné release pre jednotlivé dosky. Tato vetva bude
obsahovat’ release jednotlivych dosick v tvare - DDMMYYYYdoska_cislodosky.

G.2 Commits

e Commit musi obsahovat’ struény opis c¢oho sa tyka (¢o bolo spravené), musi byt pri
fom autor.
e Commit je dovoleny len pre verziu, ktorda sa da skompilovat, aby sa zbytocne
neobmedzovali ostatni ¢lenovia timu.
G.3 Konflikty a ich rieSenie
Pocas commitu koédu do hlavného repozitira (SlovakTTTech/Main) moéze dojst ku
konfliktom. Konflikt vznikne vtedy, ked’ nastali zmeny na rovnakych miestach. V takomto
pripade je potrebné konflikty manudlne vyrieSit tak, aby ostala zachovana funkcionalita

jednotlivych ¢asti zdrojovych kodov.
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H.Priloha: Metodika prehliadky zdrojového kodu

H.1 Zakladné informacie

Cielom tejto metodiky je definovat pravidla pre prehliadky zdrojového kodu, ktora
zabezpecuje vyssiu kvalitu zdrojovych kédov. Vdaka tejto metodike je mozné odstranit’

pripadné nedostatky v kode, ktoré si programator pri pisani kodu nemusel v§imnat’.

Metodika opisuje pravidla a postupy, podla ktorych sa vykonava prehliadka a hodnotenie

zdrojového kodu.

H.2 Dedikacia metodiky (roly)

Prehliadky zdrojového kodu sa zGcastituju vSetci, ktori st zahrnuti pri tvorbe alebo kontrole

zdrojového kodu. V podstate ide o tieto 3 roly:

e Vyvojar — autor zdrojového kodu, ktory ho posiela na prehliadku

e Manazér kvality — je zodpovedny za kvalitu vysledného zdrojového kodu

e InSpektor/kontrolor — vykonava prehliadku/reviziu zdrojového kodu
V jednom procese vyvoja nemoze byt osoba inSpektora zdrojového kodu zaroven osobou
autora zdrojového kédu. Je to najmi z toho dovodu, ze vyvojar je ovplyvneny doterajSim
vyvojom a inSpektor kddu mdze priniest’ vlastny nézor na zdrojovy koéd. Pre danu rolu by
mala byt poverena osoba, ktora pozna funkcionalitu zdrojového koédu, v danej oblasti ma

potrebné znalosti a je oboznamena s touto metodikou.

H.3 Pravidla pre prehliadky kédu
Existuje viacero sposobov, ktorymi je mozné vykonavat prehliadky zdrojovych kodov. Preto
je potrebné vytvorit’ jasné stanovené pravidla, podla ktorych sa tieto prehliadky budu

vykonavat’ a tym zvysia kvalitu vysledného zdrojového kodu.

H.3.1 Proces prehliadky zdrojového kodu

Po vytvoreni zdrojového kodu autor posle jeho verziu do repozitara na prehliadku a vytvori
tak ,,pull request”. Aby sa kontrolor vedel rychlejsie zorientovat’ v zdrojovom kode, vyvojar
musi dodrziavat’ pravidla konvencie pisania zdrojového kodu, aby udrziaval zdrojovy kod
Citatelny. Prehliadka sa zac¢ne vykonavat az po tom, ako bude kontrolovana cast plne

funk¢na, aby sa nekontroloval kod, ktory este nie je

e plne funk¢ny a nésledne revidovany. Tymto sa zabrani stratdm Casu pri opakovanych
prehliadkach tej istej Casti kodu.

e Na danu prehliadku sa prihlési osoba, ktora sa nepodiel’ala na vyvoji zdrojového kodu.
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e Kontrolor spravi reviziu zdrojového kodu. Do zdrojového koédu by ale nemal
zasahovat. Mohlo by to zapri¢init’ r6zne komplikacie pri d’alSom vyvoji. LepSim
rieSenim je spisanie pripomienok na zdrojovy koéd. Dané pripomienky moze zaslat
s komentarmi umiestnenymi v problémovych castiach elektronickou formou alebo ich
odkonzultovat’ s autorom zdrojového kddu osobne. Vysledky z prehliadky mozu byt
odprezentované napriklad na stretnuti, kde sa moézu do diskusie zapojit' aj ostatni
ucastnici a poskytnut’ svoje ndzory na prehliadku.

e Po prehliadke zdrojového kddu je autor zdrojového kodu zodpovedny zapracovat na
pripadnych nedostatkoch, ktoré boli zisten¢ pri prehliadke zdrojového kodu. Po

vykonanych upravach podl'a spisanych pripomienok sa ,,pull request* uzavrie.

Ulohou kontroléra je najmé sa zamerat' na detekciu chyb v zdrojovom kode, ktoré by mohli
priniest’ ist¢ problémy vo findlnom rieSeni. Okrem toho by mal kontrolor sledovat
dodrziavanie zauZzivanych konvencii pisania zdrojového kodu. Struktira zdrojového kédu by
mala dodrziavat’ vhodntl formu a nazvy pouzitych premennych by mali prezradzat’, na aky
ucel st pouzité. Pisanie komentdrov autora kddu je vhodny spdsob ako ulah¢it’ kontrolorovi

prehliadku zdrojového kodu.

Aby mohla byt prehliadka kodu doslednejsia, je vhodnejSie vykonavat’ prehliadku na mensej
Casti zdrojového kodu (okolo 150 riadkov).
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|. Priloha: Metodika pisania zdrojovych kodov

Udrzba prehladnosti zdrojovych kédov je dolezity faktor pri tvorbe roznych aplikacii.

Vseobecné konvencie, ktoré st dodrZzované vyvojarmi, prinaSaji prehladnost’, Strukturu

a format zdrojovych kodov. Zdrojové kody su lahko Citatelné a st jednoduchsie na

pochopenie aj pre nezainteresovanych l'udi. Vdaka tymto pravidlam je vysledny produkt

projektu dobre pochopitelny a pomaha k jednoduchej orientacii v zdrojovych kodoch.

I.1 VSeobecné pravidla

Dva vol'né riadky medzi funkciami.

Nazvy funkcii zac¢inajii malym pismenom.

Viacslovné nazvy funkcii su spojené pomocou ,, ““. Napr: ,,create header*.
Kazda funkcia je pomenovana podla toho na ¢o sluzi.

Komentare k funkciam st pisané v anglickom jazyku.

Kazda funkcia ma svoj komentar v tvare:

Jazyk C:
/*
* Funkcia na vypis ret'azca.
* @paraml, ret’azec na vypis

*/
void write_helloworld(string param1)
{
Serial.printIn(paraml);
¥

Python:

# Funkcia na vypis ret'azca
def write_helloworld (string param1):
print(paraml);

1.2 Podmienky

Za podmienkou (,,if**) vzdy nasleduje prave 1 medzera.
Za podmienkou vzdy pouzit’ mnozinové zatvorky.

Spravne:
if (x==15)
{

X++;
}

Nespravne:



if (x == 5)
X++:

e Pri viacndsobnej podmienke je potrebné kazdu podmienku ohranicit’ zatvorkami
Spravne:

if (x> 0) && (x < 5))
{

X++:

¥

Nespravne:
if Xx>0&&x<5)
{

X++:

¥
1.3 Nazvy premennych
o Standardne sa pouzivaju malé pismena.
e Pri viacslovnych premennych sa pouziva znak ,, ““ na oddelenie slov.
e (Globalne premenné zacinaja prefixom ,,g .
e Statické premenné zacinaja prefixom ,,s_“.
¢ Globalne konstanty sa pisu s velkym pismenom.

Kazda cast’ zdrojového kodu — funkcie, metddy, potrebna logika musia byt okomentované !!!

Aj nazvy tried, ich atribitov a metod.



J. Priloha: Export zo Scrumdesku

Sprint Navrh automobilu / Sprint ¢.1 ~
Analyzovat komponenty na zostavenie auta a urcit konkrétne dosky, senzory a podobne na objednavku.
From 27/10/2016 20:58 to 10/11/2016 16:23

Team
Role Name (S;::;Esst)
SCRUM_MASTER David Buhaj 12712
PRODUCT_OWNER Lukas Kohutka 0/0
SCRUM_MASTER Marek Ciko$ 13713
SCRUM_MASTER Martin llavsky 14/14
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 15715
PRODUCT_OWNER Ondrej Peresini 0/0
SCRUM_MASTER Pavol Gocal /1
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
2 5 65 2 5 65

Burndown Chart
3

2 /—
Done backlog items for Nov 4 is 1 ‘

/

1 A

0 |
Oct 27 Oct 28 Oct 31 Nov 1 Nov 2 Nov 3 Nov 4 Nov 7 Nov 8 Nov 9 Nov 10

Scope backlog items Ideal remaining backlog items ~— Remaining backlog items

- Done backlog items

BACKLOG ITEMS EFFORT TIME TASKS

Sprint Backlog
* ID Type Title Status Estimate Spent Delta
* 169101 Research | Analyza komponentov auta DONE 25 25 0
* 172327 User story | Skolenie v TTTechu vo Viedni. DONE 40 40 0
Total 65 65 0
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Sprint Sprint 8.2 / Sprint 8.2 ~

From 29/10/2016 13:54 to 25/11/2016 13:47

Team
Role Name Hours
(Spent/Est)
SCRUM_MASTER David Buhaj 3/3
PRODUCT OWNER Lukas Kohutka 0/0
SCRUM_MASTER Marek Ciko3 10/9
SCRUM_MASTER Martin llavsky 13.5/15.5
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 272
PRODUCT_OWNER Ondrej Peresini 0/0
SCRUM_MASTER Pavol Gocal 9/8
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
5 15 375 5 15 37.5
Burndown Chart
6
5 A
4
3
2
1
0
N ~ Vv > ™ A A G Q N N 2 %l L 5 Gl 2 S Q
% Ky Ky Ky Ky Ky Ky Ky ~N ~ ~ ~ N N ~N N N N v
0(} \;0 \;0 \\0 ‘;0 \;0 \\O \;0 eox\ %04
Scope backlog items Ideal remaining backlog items —— Remaining backlog items
— Done backlog items
BACKLOG ITEMS EFFORT TIME TASKS
Sprint Backlog
* 1D Title Status Estimate Spent Deita
169097 Technical | Tvorba dokumentacie DONE 7.5 7.5 0
* 170356 Research | Naviteva semindra Robotour DONE 10 10 o]
* 172328 User story | Zakladna komunikacia medzi Arduino a Raspbe... DONE 10 11 1
* 174131 User story | Viyber hardvéru pre zostavenie vozidla DONE 5 6 1
* 174145 | User story | Analyza map DONE 5 3 -2
Total 375 375 0
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Sprint Sprint &.3 / $print £.3 ~

From 08/11/2016 13:45 to 22/11/2016 23:59

Team
Role Name (S:::;:st,
SCRUM_MASTER David Buhaj 5/45
PRODUCT_OWNER Lukas Kohutka 0/0
SCRUM_MASTER Marek Ciko3 18718
SCRUM_MASTER Martin llavsky 10/9
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 6.5/5.5
PRODUCT_OWNER Ondrej Peresini 0/0
SCRUM_MASTER Pavol Gocal 10/8
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
7 30 45 6 25 47

Burndown Chart
8

] e AN
.

Nov8 Nov9 NovI10 Novll Novli4 NovI5 Novl1e NovI7 Nov18 Nov2l Nov?22 NovZ23 Nov24 Nov?25

Scope backlog items Ideal remaining backlog items — Remaining backlog items
— Done backlog items

BACKLOG ITEMS EFFORT TIME TASKS

Sprint Backlog

* 1D Type Title Status Estimate Spent Delta
173490 User story | Tvorba dokumentacie DONE 15.5 18 2.5
* 173691 User story | Zefektivnenie komunikacie medzi Arduinom ari... DONE 13.5 14 0.5
* 174881 User story | Prototyp navigacie pomocou GPS DONE 2 2 0
* 175438 | User story | Vytvorenie stromovej Struktury pre zdielanie ko... DONE 1 2 1
* 176381 User story | Vytvorenie navrhu jednotlivych €iastkovych apli... DONE 6.5 7.5 1
* 176509 User story | Stavba vozidla DONE 35 3.5 0
* 177772 User story | Napéjanie IN PROGRESS 3 2.5 -0.5
Total 45 49.5 4.5
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Sprint Sprint &.4 / Sprint 8.4 ~

From 23/11/2016 13:40 to 20/12/2016 21.:28

Team
Role Name Hours
(Spent/Est)
SCRUM_MASTER David Buhaj 9/75
PRODUCT_OWNER Lukas Kohutka 0/0
SCRUM_MASTER Marek Ciko 16/14
SCRUM_MASTER Martin llavsky 13/13.5
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 8.5/9
PRODUCT_OWNER Ondrej Peresini 0/0
SCRUM_MASTER Pavol Gocal 10.5/11
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
4 36 55 4 36 57
Burndown Chart
5
4
3
2
1
0
¥ B “ © S Q ~ Vv 9 © A 2 ‘l b & o A \J S Q
1 " uh Vv Iy ~N ~ N ~ ~N ~ ~ ~ Vv
\;o“ \Lo“ eo-s \504 \;o“ \;o“ Qw}' Qq," Qé* Qé' Q@‘*
Scope backlog items Ideal remaining backlog items —— Remaining backlog items
— Done backlog items
BACKLOG ITEMS EFFORT TIME TASKS
Sprint Backlog
* 1D Type Title Status Estimate Spent Delta
178768 User story | Vyber napajania DONE 1 1.5 0.5
178769 | Userstory | Vytvorenie prototypu riadenia DONE 17 17.5 0.5
178771 User story | Vytvorenie prototypu spracovania obrazu DONE 7.5 8 0.5
179352 User story | Stavba vozidla DONE 29.5 30 0.5
Total 55 57 2




Sprint Sprint €.5/ Sprint €.5 ~
Implementdcia riadenia
From 06/12/2016 20:02 to 13/12/2016 20:02

Team
Role Name Hours
(Spent/Est)
SCRUM_MASTER David Buhaj 8/55
PRODUCT OWNER Lukas Kohutka 0/0
SCRUM_MASTER Marek Ciko3 5/55
SCRUM_MASTER Martin llavsky 75/8
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 4/4
PRODUCT_OWNER Ondrej Peresini 0/0
SCRUM_MASTER Pavol Gocal 8/6
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
2 18 29 2 18 325
Burndown Chart
4
3
2
1
0
Dec 6 Dec 7 Dec 8 Dec 9 Dec 12 Dec 13
Scope backlog items Ideal remaining backlog items —— Remaining backlog items
— Done backlog items
BACKLOG ITEMS EFFORT TIME TASKS
Sprint Backlog
* ID Type Title Status Estimate Spent Delta
183604 User story | Stavba vozidla DONE 20 20 0
183605 | Userstory | Dokumentacia DONE 9 12.5 3.5
Total 29 325 35




Sprint Sprint ¢.6 / Sprint €.6 -
From Feb 20, 2017 20:28 to Feb 27, 2017 13:28

Team
Role Name :;::'::)
SCRUM_MASTER David Buhaj 35
SCRUM_MASTER Marek Cikog 6
SCRUM_MASTER Martin llavsky 6
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 2
SCRUM_MASTER Pavol Gocal 7
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
4 0 28 “ 0 24.5
Sprint Backlog
* 1D Type Title Status Estimate Spent Delta
203328 | User story | Komunikacia Arduina a Raspberry Pi cez switch DONE 20 18 -2
203332 | Userstory | Praca s laserom DONE 3 35 0.5
203333 | User story | Praca s kamerami DONE 4 2 -2
* 204555 User story | Praca s hardvérom DOMNE 1 1 0
Total 28 245 -3.5




Sprint Sprint 8.7 / Sprint &,7 ~
From Mar 20, 2017 19:28 to Mar 22, 2017 13:00

Team
Role Name ::::::)
SCRUM_MASTER David Buhaj 8.5
SCRUM_MASTER Marek Ciko 9
SCRUM_MASTER Martin llavsky 13.5
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 2
SCRUM_MASTER Pavol Goéal 15.5
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
7 0 45 7 0 48.5
Sprint Backlog
* 1D Type Title Status Estimate Spent Delta
207043 User story | Praca s hardvérom DONE 4.5 4.5 0
207582 | Userstory | Komunikéacia Arduino - RPI DONE 12,5 13 0.5
207583 User story | TTTech switche DONE 5 5 0
207640 User story | Laser na strane Raspberry DONE 12 12 0
207788 | Userstory | Spracovanie dat z lasera DONE 6 9 3
207871 User story | GPS DONE 3 3 0
208467 | Userstory | Kamera na raspberry DONE 2 2 0
* 1D Type Title Status Estimate Spent Delta
Total | 45 | 48.5 | 3.5




Sprint Sprint ¢.8 / Sprint ¢.8 -

From Mar 20, 2017 19:45 to Apr 3, 20717 23:59

Team
Role Name ::::;:)
SCRUM_MASTER David Buhaj 8
SCRUM_MASTER Marek Cikog 16.9
SCRUM_MASTER Martin llavsky 16
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 2
SCRUM_MASTER Pavol Gotal 195
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
6 0 44.4 6 Q 62.4
Sprint Backlog
* 1D Type Title Status Estimate Spent Delta
208493 User story | Praca s hardvérom DONE 1.5 1.5 0
* 208506 | Userstory | Komunikacia Arduino - Raspberry Pi DONE 0.9 0.9 0
* 208815 User story | Kamera - Raspberry Pi DONE 2 2 0
* 209184 | User story | Riadenie - Raspberry Pi DONE 16.5 28 1.5
* 209186 User story | GPS a Kompas DONE 19.5 20 05
* 211612 | Userstory | Préca s laserom DONE 4 10 6
Total 44.4 62.4 18




Sprint Sprint €. 9 / Sprint €. 9 -

From Apr 5, 2017 10:34 to Apr 17, 2017 23:59

Team
Role Name (::::ts]
SCRUM_MASTER David Buhaj 10.5
SCRUM_MASTER Marek Ciko$ 8
SCRUM_MASTER Martin llavsky 15.5
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 3
SCRUM_MASTER Pavol Gotal 8
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
6 0 345 6 0 45
Sprint Backlog
* ID Type Title Status Estimate Spent Delta
210699 | User story | Praca s hardvérom DONE 6 6 0
211902 User story | Dokumentacia DONE 4 3 -1
* 212238 User story | Testovanie DONE 12 19.5 7.5
* 213610 User story | Riadenie DONE 1.5 4 2.5
* 214909 User story | Laser na Raspberry DONE 9 10.5 1.5
* 216897 User story | Kamera DONE 2 2 0
Total 345 45 10.5




Sprint Sprint &. 10 / Sprint &. 10 ~

From Apr 23, 2017 16:23 to May 1, 2017 23:59

Team
Role Name :;::::)
SCRUM_MASTER David Buhaj 4.5
SCRUM_MASTER Marek Cikos 6
SCRUM_MASTER Martin llavsky 11.5
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 6
SCRUM_MASTER Pavol Gocal 9
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
3 0 25 3 0 37
Sprint Backlog
* ID Type Title Status Estimate Spent Delta
215170 | User story | Dokumentacia DONE 4.5 4.5 0
215171 User story | Laser na Raspberry DONE 5.5 8.5 3
* 215686 User story | Testovanie DONE 15 24 9
Total 25 37 12
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Sprint Sprint €. 11/ Sprint &. 11 ~

From May 4, 2017 08:43 to May 17, 2017 08:38

Team
Role Name ::::::)
SCRUM_MASTER David Buhaj 6
SCRUM_MASTER Marek Cikos 6.2
SCRUM_MASTER Martin llavsky 8.4
SCRUM_MASTER Milan Urminsky 6.6
SCRUM_MASTER Pavol Gocal 4.6
Sprint Overview
Planned Completed
Items Effort Time Items Effort Time
2 0 255 1 0 19
Sprint Backlog
* 1D Type Title Status Estimate Spent Delta
216530 User story | Testovanie DONE 15 19 4
* 216533 User story | Dokumentacia IN PROGRESS 10.5 12.8 23
Total | 25.5 31.8 6.3
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