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Abstrakt. V predkladanej eseji sa venujem problematike plinovania
iterdcii v rdmci agilnych metodik vyvoja. V skratke opisujem dva
zikladné typy pldnovania iterdcie a to pldnovanie na zdklade riyjchlosti
vyvoja a planovanie na zaklade prijatych zdvizkov. Ndsledne rozoberdm
vhodnost' jednotlivych metdd, priom pravdivost svojich ndzorov sa
snazim dokdzat’ podloZenim relevantnych skiisenosti a znalosti inych
autorov. Z konfrontdcie mi pomerne jasne vychddza, Ze metdda
pldnovanie iterdcie pomocou prijatych zdvizkov lepsie propaguje
myslienky agilného vyvoja. Prijatim  zdvizku voli  vsetkym
zainteresovanym dokdze vyvojarsky tim budovat vlastnii motivdciu,
doveru v samych seba avo svoj tym, vdaka comu vnikd naprie¢
vyvojdrskym timom efekt synergie, ktory umoziiuje vyvijat rijchlejsie,
profesiondlnejsie a kvalitnejsie.
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Planovanie iteracie predstavuje dolezity proces, ktory prebieha pred zacatim kazdej
iteracie. Planovacieho procesu sa zucastiiuje cely vyvojarsky tim spolu s poverenou
osobou od zakaznika, ktora zastupuje potreby klienta. Proces prebieha formou mitingu

vramci ktorého zastupca zakaznika alebo samotny tim urci ciel nasledujicej iteracie.

Vyvojarsky tim nasledne planuje pomocou rdéznych metéd rozsah apostup prace

potrebnej na splnenie urceného ciela.
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Planovanie iteracie

Z pohladu agilnych metodik sa na softvérovy projekt pozera ako na tok rozsirujucich
moznosti anovych znalosti. Nové moznosti rozsiruju vyvijany produkt, najma jeho
funkcionalitu. Novoziskané znalosti umoziuju produkt vytvarat lepsie, teda vylepsujua
samotny proces vyvoja. Neustdly tok novych znalosti vramci kazdej iteracie dava
vyvojarskemu timu moznost lepsie posudzovat a odhadovat svoju pracu a tym dovoluje
lepsie planovat a usmernovat nie len samych seba ale aj cely tim k splneniu zvolenych
cielov. Samo-organizacia a neustale zlepsovanie patria medzi zakladné principy agilnych
metodik [1].

Planovanie iterdcie predstavuje v tomto ohlade proces pocas ktorého sa definuje
rozpédtie pouzivatelskych pribehov, ktoré budu implementované pocas nasledujiicej
iteracie. Pouzivatelské pribehy, teda hrubo definované poziadavky na vyvijany produkt
su pocas planovania iterdcie dekomponované na jednotlivé vyvojarske ulohy, ktoré sa
zaklade prislusnych metéd planovania bud zahrnuté alebo nezahrnuté do planu iteracie.
V podstate je mozné rozlisit dve rozne metddy agilného planovania iteracie ato
planovanie na zaklade rychlosti vyvoja a planovanie na zaklade prijatych zavazkov [1,4].

Planovanie na zaklade rychlosti vyvoja

Pojem rychlost vyvoja v kontexte agilného vyvoja je definovany ako pomer vyriesenych
pouzivatelskych pribehov, ohodnotenych bud idedlnymi driami alebo pribehovymi
bodmi, za jednotku casu. Rychlost vyvoja predstavuje takto mieru napredovania
vyvojarskeho timu [1,4].

Planovanie novej iteracie pomocou rychlosti vyvoja zacina prehodnotenim priorit z
dévodu ziskania novych znalosti ohladom produktu. Nasledne sa odhadne alebo
prehodnoti rychlost vyvoja auréi sa ciel iterdcie. Na zaklade ciela sa vyberu tie
pouzivatel'ské pribehy, ktoré spifiajii dany ciel. Do rozsahu planovanej iteracie sa pridava
tolko pouzivatel'skych pribehov, kolko je mozné dokoncit na zdklade urcenej rychlosti
vyvoja.
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Obr. 1. Planovanie na zaklade rychlosti vyvoja [1].
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Planovanie na zaklade prijatych zaviazkov

Planovanie na zaklade prijatych zavazkov, na rozdiel od planovania na zaklade rychlosti
zac¢ina prehodnotenim priorit a identifikovanim ciela. Planovanie nasledne prebieha tak,
Ze vyvojarsky tim po tom, ¢o jednotlivé pouzivatelské pribehy dekomponuje na tlohy,
samostatne rozhodne, ¢i dokaZze vramci iteracie implementovat dany pouzivatelsky
pribeh. Formalne sa tak vyvojarsky tim zaviaZe k dokonceniu daného pouzivatelského
pribehu [1]. Rozsah sa naplni, ked sa vyvojarsky tim uz nedokaze zaviazat k splneniu
ziadneho pouzivatel'ského pribehu.
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Obr. 2. Planovanie na zaklade prijatych zavazkov [1].

Ktorit metddu pouzit?

Planovanie na zaklade rychlosti vyvoja, predstavuje z mojho pohladu velmi jednoduchu
metddu planovania iteracia. Je to logické, kedZe odhadnuf rychlost vyvoja v rdmci iteracie
je pre kazdého veduiceho timu ajeho tim pomerne jednoducha zalezitost. Aj ked
vyvojarsky tim je pre vediiceho novy ajednotlivy ¢lenovia sa navzajom dobre nepoznajt,
dokaze veduci spolu s timom na zaklade predchadzajtcich sktisenosti rychlost vyvoja
celkom presne odhadnut [3]. A aj ked je prvy odhad nie tplne presny, dalSimi iterdciami
sa tim dopracuje k pomerne presnému odhadu rychlosti svojho vyvoja [1].

Oplati sa potom vobec planovat iteraciu inak, ked existuje pomerne jednoducha
a presna metdda planovania iteracie? Ked sa pozriem na alternativu, ktort predstavuje
metoda planovania na zaklade prijatych zavazkov tak to urcite stoji viac nez na zvaZenie.
Planovanie na zdklade prijatych zavdzkov je o niefo narocnejsie, lebo vyzaduje vacsiu
mieru angazovanosti jednotlivych ¢lenov timu do planovacieho procesu. Ale nie je toto
prave to, ¢o vedtci a od svojho timu prave chce? Jednotlivi ¢lenovia timu takto beru za
seba a tim zavdzok implementdcie daného pouzivatel'ského pribehu, ¢im sa samozrejme
zvacsuje miera angazovanosti jednotlivych ¢lenov timu na tspesnom dokonceni iteracie.
Kazdy clen timu prijatim zavdazku takto pocituje vyssiu mieru zodpovednosti a
samozrejme aj zna¢nd motivaciu. Studia dokazuje, zZe ak vyvojarske timy dostant vacsiu
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mieru volnosti a moznost samo-organizacie, zvysuje sa suhra celého timu, kedze
jednotlivi clenovia si sami prideluju ulohy, prijimaju zavazky, manazuju samych seba
a samostatne sa hodnotia a zlepsuju svoje schopnosti [2]. Je preto z mojho pohladu logické
pouzit na dosiahnutie tohto synergického efektu aj metédu planovania na zaklade
prijatych zavdzkov ako cast samo-organizacie timu. V spomenutej Stadii je dokonca
uvedené, ze vyvojarske timy si priamo pochvalovali moznost slobodnej volby vyberu
ciela iterdcie a urenia zodpovednosti, ktoré veda k splneniu daného ciela spolo¢nym
asilim [2].

V neprospech planovania na =zaklade rychlosti hovoria aj urcité skusenosti
s odhadom rychlosti a odhadom velkosti jednotlivych pouzivatelskych pribehov. Velkost
pouzivatelskych pribehov sa odhaduje na pomerne vysokej tirovni. Je preto mozné najst
také pouzivatelské pribehy, ktoré aj ked maja rovnaky odhad velkosti, ich skuto¢na
velkost je o nieCo vyssia, avsak nie dost vysoka aby dostali vyssie ohodnotenie. Vyberom
takychto pouzivatel'skych pribehov je mozné presiahnut odhadnutt rychlost vyvoja [1].
Pri planovani pomocou prijatych zavazkov sa tomuto riziku vyvojarsky tim vystavi ovela
mene;j.

Z pohladu clenov vyvojarskeho timu ma tento pristup tiez svoje vyhody. Je takto
podla miia zamedzené urcité vnitenie planu iterdcie. V kazdom projekte existuju terminy,
ktoré treba dodrzat a pri pouziti planovania na zaklade rychlosti vyvoja je pre vedenie
jednoduchsie vnutit taky plan, ktory aj ked formélne vyhovuje metéde planovania na
zaklade rychlosti vyvoja, avSak pre vyvojarsky tim je z urc¢itych d6vodov nesplnitelny.

Na druht stranu prijatie zavazku je pomerne odvazny krok. Znamen4d, Ze jednotlivy
¢lenovia timu davaju slub svojmu timu a zainteresovanym osobam, Ze plan iteracie je
uskutocnitelny a ze preberaju cast zodpovednosti na splneni iteracie [3]. AvSak nie kazdy
¢len timu musi mat tento pocit. Preto sa odportca aby kazdy clen timu verbélne potvrdil
pred ukoncenim planovania iteracie prijatie tohto zavazku. Ak toto ¢len timu nedokaze, je
potrebné diskutovat dovody a upravit plan podla potreby. Prijatie zavazku takto dava
¢lenom timu moznost vyjadrit svoje obavy skor ako je neskoro. Prijatie zavazku ma vsak aj
svetlé stranky, kedZe pomaha zvySovat motivaciu celého timu, ze tim dokaze vyriesit
vSetky problémy, ktoré sa pocas iteracie vyskytnd. Vznika tak vacsia dovera v seba
samého ako ¢lena timu a dovera v schopnosti celého timu [3]. A prave tymto vznika podla
mna v ramci timu synergia, ktord umoznuje projekty riesit rychlejsie, profesionalnejsie
a kvalitnejsie.

Zaver

Planovanie iteracie je dolezity proces, ktory udava smer napredovania vyvojarskeho timu
na pomerne dlht dobu jednej iterdcie. Je preto samozrejme nutné vykonat planovanie
iteracie ¢o najdoslednejSie. Z dvoch znamych metdd plénovania by som preto kazdému
vyvojarskemu timu odporucil pouzit planovania na zaklade prijatych zavazkov, ato
z dovodu, Ze pouzitim tejto metddy vyvojarsky tim ovela viac propaguje myslienky
agilného vyvoja ako samo-organizdcia aneustale zlepSovanie samych seba. Prijatim
zavdzku splnenia navrhnutého planu vznikd v ¢lenoch timu dovera v samych seba
avosvoj tim, ¢o vedie klepSej spolupraci a dosiahnutiu synergického efektu naprie¢
celym vyvojarskym timom.
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Annotation

Creating Team Synergy with Commitments

In this essay I address the problem of creating an iteration plan within the agile methodologies. I
briefly explain the two base iteration planning methods, which are velocity-driven iteration
planning and commitment-driven iteration planning. I discuss the suitability of both methods with
confrontation with relevant experience and knowledge of other authors. From the confrontation I
suggest to use the commitment-driven iteration planning method as this method is more suitable in
the context of working with agile methodologies. Commitment is a bald statement and with it the
development team gives a promise to stakeholders that they will finish the iteration with completing
the planned goal. With this the development team creates a great feeling of motivation, self-trust
and trust with the whole team, which creates, by my opinion, a synergy effect throughout the whole
team.



