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prototyp samo-pohybujucich sa
sachovych figurok

ciel projektu:

 zostrojenie Sachovej plochy

e zostrojenie hracich figurok
 navrh a realizacia programovej Casti

realizacia projektu:

 navrhnuty a vytvoreny prototyp sachovej plochy
formou dosky plosnych spojov

* navrhnuté a vytvorené sachové figurky s moznostou
pohybu a spatnej vazby o polohe pomocou RFID
technologie

* navrh a realizacia programu zistujuceho polohu
figurok
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