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Bitwa robotow wojennych odbywa sig na polu bitwy reprezentowanym przez cykliczna plansz¢ o rozmiarze
8 na 8 (tzn. kazde pole ma doktadnie 4 sasiadujace pola). Uczestnicza w niej dwa roboty, ktorych celem jest
Zniszczenie si¢ nawzajem.

Poczatkowo roboty ustawione s tak jak na ponizszym diagramie, gdzie 'vA'i *B' reprezentuja roboty A i B
skierowane odpowiednio na potudnie (v) i na pétnoc (*).

Kazda tura bitwy sktada si¢ z wielu akcji wykonywanych przez roboty. Przed kazda tura robot planuje se-
kwencje tylu akcji ile ma w tym momencie wytrzymatosci (poczatkowo 5) po czym roboty na przemian wyko-
nuja wszystkie kolejne akcje planu'. Tury sa rowniez rozpoczynane na przemian.” Rozrozniamy akcje ataku:

- strzal (S) — robot strzela przed siebie laserem majacym zasieg wzdtuz catej linii (cyklicznie);
« uderzenie (U) — robot wykonuje zamach ramieniem, obejmujacy trzy pola przed nim: jedno na wprost
i dwa na lewy i prawy ukos;
oraz akcje ruchu:
«  krok naprzéd (") albo do tytu (v) (wykonanie jest mozliwe tylko wtedy gdy pole docelowe jest wolne,
w przeciwnym przypadku akcja przepada);
«  obrot (zmiana kierunku) w lewo (<) albo w prawo (>).

Wszystkie akcje odbywaja si¢ wzgledem aktualnego kierunku ustawienia robota i wszystkie akcje z wyjat-
kiem obrotow zachowuja ten kierunek. Jezeli w wyniku akcji ataku w jego zasiegu znalazl si¢ robot-przeciwnik,
to traci on punkt wytrzymato$ci®. Gra konczy si¢ od razu gdy jeden robot zniszczy drugiego. Robot jest
zniszczony gdy jego wytrzymato$¢ spadnie do 0.

Roboty moga planowa¢ walke wedtug roznych strategii®, np. spanikowany robot wykonuje losowy ciag akcji.
Nalezy napisa¢ w Javie kod programu symulujacego bitwe spanikowanych robotéw wojennych. Symulacja po-
winna wypisywa¢ w kazdej turze plany akcji robotéw, ich wytrzymato$¢ oraz stany pola bitwy po poszczego6l-
nych akcjach.

Przykladowy zapis poczatku bitwy:
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1 Plan jest ustalany raz na turg i nie moze ulec zmianie w czasie wykonywania akcji w turze.

2 Przyktadowo, gdy roboty A i B maja odpowiednio 5 i 3 punkty wytrzymatosci na poczatku tury, kolejnos¢ wykonywania

akcji przy B rozpoczynajacym turg jest nastgpujaca: BABABAAA. Grg rozpoczyna dowolny robot.
Czyli, przyktadowo, strzat nie uszkadza strzelajacego robota.
4 Mozna zalozy¢, ze robot widzi cala plansze.
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