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Installationd’ORBacusetprésentationd’ORoBo

DESSSRO - Module“ObjetsDistribués”
UFR SciencesetTechniques- Universit́eduHavre

Exercice1 : Intallation d’ORBacus 4.1.2
A partir du siteweb
http://www-lih.univ-lehavre.fr/˜oli vier/ Ensei genment/DES S,
on téléchargerales3 archives:
– sourced’ORBacuspourC++
– sourced’ORBacuspourJava
– documentationORBacus
quel’on intallera.

Vousconfigurereźegalementvotre environnement(CLASSPATH, LD_LIBRARY_PATH,
...) afindepouvoir compileret exécuterdesprogrammesenJava etC++.

Exercice2 : Projet “ORoBo”, pr ésentationet interfacesgraphiques
LesTP deCorbasuivront un fil directeurautourd’un projetqui sedévelopperaaufur et à
mesuredel’introductiondesnouveauxconcepts.

Le cadregéńeral est celui d’un jeu de robotsdéployé dansun environnementdistribué.
Différentsjoueursgèrent chacunune équipede robots qui se déplacentsur une grille
bidimensionnellecorrespondant̀a un “objet distribué” géŕe par un serveur distant.On va
décrireuneversionbasiquedu jeu avecquelquessuggestionsdevariantesetd’extensions.

Pourfixer lesidées,on consid̀erela configurationadaptablesuivante:
– La grille estuncarŕe de16 casespouvantcontenirchacuneun seulrobot;
– Lesjoueursjouentchacunleur tour;
– Chaquejoueurgèreinitialement8 robotsqu’il peutdéplacerchacund’un mouvementà

chaquetourdejeu;
– Les mouvementsde basesontles déplacementsdansunedes4 casesvoisineslatérales

(pasdedéplacementautoriśe endiagonale);
– Il y a une phased’initialisation qui correspond̀a l’une des2 alternatives suivantes:

Soit le serveurplacealéatoirementtouslesrobotsdetousles joueurssur le damier, soit
chaquejoueurposealternativementun robotà la placequ’il veutsurle damier.

1



JOUEUR A JOUEUR B

SERVEUR

FIG. 1: ORoBo- architecturedistribuée

Le but du jeu estd’encerclerlesrobotsdeou desadversaires.Un robotdontles4 casesad-
jacentessontoccuṕeespard’autresrobotsestainsiencercĺe.Il estdétruitetsuppriḿedujeu.

Afin de préparerles TP suivantsqui vont permettrede gérer le caract̀ere distribué de la
simulation,on devra développerles interfacesgraphiquesdont la configurationminimale
estla suivante:
– Unefenêtredoit permettredevisualiserle damieraveclesrobotsqui s’y trouvent;
– Une fenêtrede jeux décompośeeen champsde formulairespermetà chaquejoueurde

sélectionnerundesesrobotsetdeproposerundéplacement.

La programmationdeceprojetseferaenJava.

Remarquesetextensions:
– Le jeu peut de dérouleravec deux joueursou plus. Dansce derniercas, les joueurs

peuventcooṕererpourvaincreunadversairecommun.Lesalliancesentrejoueurspeuvent
changeraucoursdujeuafindemettreenplacedesstrat́egiesqui permettedemaximaliser
leschancesdedominerl’ensembledesadversaires.

– Uneéquipederobotspeutêtregéŕeeparun seuljoueurou encoreparplusieursjoueurs
qui manipulentchacununrobotou unsous-ensemblederobots.

– A chaqueinstant,chaquejoueurpeutconnâıtre l’ensembledespositionsde tousles ro-
botsou encoreneconnâıtre quel’ étatdescasessituéesdansun voisinagedesaposition
actuelle.Dansce derniercas,si plusieursjoueursgèrentunemêmeéquipe,ils peuvent
s’échangerlesétatsconnusdela portiondedamierqu’ils peuventpercevoir.
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