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1 Objetivo

Nesse exercicio de programagao vocés deverao montar um robé que brinque de pega-pega.
O objetivo é que o seu robd seja 0 menos pego, ou seja, que o numero total de vezes
que ele foi pego seja o menor entre todos.

2 Regras

Havera um campo com diversos robés (no minimo dois). Em qualquer momento de jogo
haverd apenas um pegador.

Ao iniciar o seu programa vocé serd informado das dimensoes do campo e das linhas
que descrevem seus obstéaculos. Vocé nao deve invadir essas linhas e nem sair fora do
campo. Caso uma dessas linhas senha ultrapassada, vocé deve ficar parado 5 segundos
como penalidade.

Sempre que alguém for pego, deve ficar parado 5 segundos (tempo existentes para que
os outros fujam). Se o seu robd esperar esses 5 segundos, vocé serd penalizado.

No campo de pega-pega nao havera paredes. Cabe a vocé manter o seu robd dentro
do mesmo.

3 Funcionamento

Todos robdés terao um identificador visual que contém um id tnico. Esse marcador deve
estar posicionado de modo que ele fique paralelo ao chao. Nao pode estar amassado ou
dobrado.

Havera uma camera conectada a um computador. Esse computador ird coordenar o
jogo. Ele observara se todas as regras estdo sendo obedecidas e informaré aos partici-
pantes a posicao de todos os robds presentes no campo.

Cada participante deve se conectar a esse servidor e controlar o seu robd. Vocés podem
utilizar um computador convencional e controlar o robd via bluetooth ou podem utilizar
uma Raspberry Pi conectada diretamente ao rob6. No diretério player-lejos vocé
podera ver um exemplo completo de como utilizar o bluetooth com o Lejos.

4 Penalidades

As penalidades acumuladas durante o jogo serdo a seguintes, quem acumular menos
ganha a competigao:



Penalidade | Descricao

2 Sair do campo seu robo serd recolocado manualmente por uma pessoa
na posi¢ao mais perto da que ele saiu dentro do campo.

1 Ser pego
Nao esperar os 5 segundos depois de ser pego

5 Nao esperar os 5 segundos depois de passar por cima de um obstéaculo.

Apos passar por cima de um obstéculo e esperar 5 segundos, ele tera 2
segundos para sair do mesmo.

5 Complicacoes

Felizmente, o a recep¢ao dos dados da cimera e a identificagdo dos marcadores deman-
dam um pouco de tempo. Esse atraso pode ser percebido executando o exemplo do
player-camera. Vocé deve encontrar uma solugdo para mitigar esse atraso.

Vocé pode, por exemplo, diminuir a velocidade de reagao dos do seu robd, assim a
posicao real dele estard mais proxima da informada pela cAmera. Vocé também pode
tentar prever o préximo estado que seu robd estra depois de uma ordem de movimento.

6 Utilizando o servidor

Para se conectar ao servidor vocé deve instanciar um objeto do tipo TagClient. Para
isso, deve fornecer o endereco IP da maquina que o servidor esté sendo executado e a
porta da aplicacao.

Para se conectar ao servidor vocé deve utilizar client.info(id, xs, ys, xtag, ytag).

Onde:

e id, o nimero do marcador do seu robé. Se for um robé virtual, pode ser qualquer
nimero inteiro.

e xs, ys, as dimensdes do robo.

e xtag, ytag, posicao do centro do marcador referente ao canto de tras esquerdo do
robo. Veja a classe Robot.

Esses valores sao necessarios para descrever o retangulo que estd em torno do robé.
Esse retangulo deve ser proporcional ao tamanho real do rob6. Na figura 1 abaixo temos
um exemplo de marcador. A diregdo do marcador é definida pelos trés quadrados pretos
em suas bordas.

Vocé estarda conectado no servidor em quanto a constante do objeto quit estar no
estado False. Durante essa condigao vocé pode perguntar sobre informacoes do campo,
getFieldInfo(). Perguntar se o jogo esta pausado ou nao getStatus(). Pegar a infor-
magao de quem ¢é o pegador atual, getTagInfo (esse método retorna apenas o id dele e o



Figura 1: Note que a posi¢ao do marcador determina a orientagao do rob6. No marcador
acima o robd esta orientado para cima.

tempo de fuga restante). Ou receber um vetor com as tltimas posigdes informadas pelo
servidor (getPosition()). Nesse vetor havera o id do robd, a sua posi¢ao e os valores
Xs,ys, xtag e ytag.

Para ver um exemplo funcional do c6digo veja o arquivo player-virtual. Esse arquivo
simula um jogador, no entanto o préprio cdédigo informa a posicdo do jogado. Vocé
nao deve fazer isso. Use como esqueleto do seu projeto o arquivo player-camera ou o
player-lejos.

Para iniciar o servidor vocés devem executar o c6digo main.py. Vocés podem rodar
com a flag -n para que nao haja a necessidade de camera. Essa fungao serve para vocés
testarem. Note que quando nao ha camera, nao hé o atraso do processamento.

7 Simulacao

Para executar o simulador vocé primeiramente deve iniciar o servidor sem camera. Para
isso execute o seguinte comando:

python3 main.py -n

Feito isso, o servidor vai ser iniciado e uma tela como a seguinte serd mostrada:



Depois disso vocé deve conectar o se robo ao servidor. J& temos um exemplo de robo
pronto em player-virtual. Assim que o robd for conectado ele aparecera na tela. Vocé
pode conectar multiplos robés reais ou virtuais ao servidor, no entanto eles devem ter
ids diferentes.

Para iniciar o jogo é necessério no servidor apertar a tecla s. Para pausar p e para sair
g. Assim que o jogo iniciar, o pegador ficard marcado de vermelho.

8 Tarefas

Para concluir esse EP vocé deve montar um robd que consiga jogar. Vocé pode imple-
mentar qualquer estratégia.



