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Anotace Cilem projektu je implementovat simulator deskové hry RoboRally, ve kterém

bude fyzicky zachovan centralni prvek hry (deska s figurkami robot), av§ak
pohyb robotil po desce bude zajistén mechanicky pomoci 2D plotteru a
piipevnénych magnetli. Soucasti bude mobilni aplikace, ktera bude simulovat
herni prvky patfici jednotlivym hrac¢tm.

Motivace

Prace si klade za cil ptevedeni deskové hry RoboRally do fyzického automatizovaného prostredi, s
nimz budou uzivatelé interagovat napt. pomoci svych mobilnich zafizeni. Fyzické objekty na hraci
plose budou pfesouvany s vyuzitim magnetti a mechanického 2D plotteru, ktery bude umistény
vespod hraci plochy. Pohyby plotteru bude fidit serverovd komponenta projektu, ktera bude tidit
celou simulaci, a se kterou budou komunikovat koncova uzivatelska zatizeni. Posledni
komponentou bude desktopova aplikace, ktera bude uzivatelim zobrazovat aktualni stav hry,
zejména pak doplikové informace, které nejsou vidét pfimo na hraci desce. Vysledné dilo bude
slouzit jako propagacni materidl Matematicko-Fyzikalni fakulty.

Popis projektu

V deskové hie RoboRally naviguje kazdy hra¢ jednoho robota na hraci ploSe s cilem provést jej co
nejrychleji sérii predepsanych kontrolnich mist. Priibéh hry je rozdélen na kola. Na zacatku kazdého
kola obdrzi kazdy hrac¢ karty se zakladnimi instrukcemi pro ovladéani robota (napt. pohyb vpied
nebo otoceni). Hrac si vybere pét z téchto karet a pouzije je k vytvoteni programu svého robota.
Jakmile hraci ptipravi své programy, jednotlivé instrukce jsou postupné realizovany, pficemz hra
dava prostor pro vzajemné kolize mezi roboty, coz ¢ini pldnovani strategie zajimavéjsi. Roboti jsou
béhem vykonavani programu také ovlivitovani hraci plochou (napf. posuvnymi pasy nebo lasery).
Ve vysledku se tak jednd o pomérné komplexni simulaci.

Cely projekt se bude skladat ze 4 zakladnich komponent:

e Pro hardwarovou ¢ast vyuzijeme plotter MakeBlockXY, ktery dokaze efektivné pokryt plochu
o rozmérech 310 mm x 390 mm. Plotter bude doplnén dal§imi mechanickymi prvky a magnety.
Jeho ukolem bude ota€eni a pfesouvani fyzickych objektl po hernim planu.

e Serverova aplikace bude tidit celou simulaci a umoznovat ostatnim aplikacim ptipojeni do hry.
Klientské mobilni aplikace budou moci se simulaci interagovat, prezentacni aplikace bude ze
serveru pouze prebirat data. Dale bude serverova aplikace zodpovédna za tizeni plotteru.

e Mobilni klientska aplikace bude uzivatelim prezentovat jednoduché rozhrani pro ptfipojeni do
hry a nasledny vybér karet pro naprogramovani akei robota. Tato aplikace bude mit pouze
omezené informace o stavu hry, ¢imz se zna¢né zjednodusi tvorba uzivatelského rozhrani a
zaroven zajisti férovost hry.

e Desktopova prezentacni aplikace bude zajistovat vizualizaci aktudlniho stavu hry a doplikové
informace divakiim i hra¢lim. Bude informovat naptiklad o stavu hraciho planu nebo o tom jak
vypadaji programy vSech hraca pii vyhodnocovani aktualniho kola.



Vymezeni projektu

Projekt je zaméren na nasledujici oblasti (zaskrtnéte vyhovujici):

Diskrétni modely a algoritmy

diskrétni matematika a algoritmy

geometrie a matematické struktury v informatice

optimalizace

Teoreticka informatika

Teoreticka informatika

Softwarové a datové inZenyrstvi

X |softwarové inZenyrstvi

X |vyvoj software

x |webové inZenyrstvi

x | databazové systémy

analyza a zpracovani rozséhlych dat

Softwarové systémy

X |systémové programovani

spolehlivé systémy

vykonné systémy

Matematicka lingvistika

pocitacova a formalni lingvistika

statistické metody a strojové uceni v pocitaCové lingvistice

Um¢la inteligence

inteligentni agenti

strojové uceni

X |robotika

Pocitacova grafika a vyvoj pocitacovych her

pocitacova grafika

X | vyvoj pocitacovych her




