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Objectiu

Dissenyar un planificador de moviments que determini les trajestdals set avions que
integren la “Patrulla Aguila” de I'Exércit de I'Aire, de manepae puguin realitzar canvis
de formacio entre qualsevol de les sis formacions seguents:
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Donat que tots els moviments s’han de realitzar sobre el platdaedinia formacio, es
considerara que cada avié nomeés té dos graus de llibertat decitanBlaprograma
realitzat ha de planificar el canvi entre qualsevol parell de formacgmsiiar graficament
la seva execucio. Els canvis de formacio es realitzaran mmeh temps possible, per la
qgual cosa s’han de minimitzar els moviments dels avions.

Lliurament

La practica es realitzara en grups de dues persones com a imeetignlliurada abans de
I'examen de l'assignatura. El lliurament consistira en una deroaseactica al laboratori i
una documentacio de la implementacio realitzada. Aquesta documentacio es dameatiun
sobre amb els noms dels estudiants clarament visibles, i ambe®teagines numerades i
sense grapar.

A més de la documentacio impresa, s’enviara a I'adraegar ci a@t se. urv. es un fitxer
.tar comprimit amb la comandsi p de Unix, el qual contindra un bolcat de tot el directori

que conté la practica.



