Zadanie 12

Zaprojektowac i zaimplementowaé hierarchie klas odwzorowujaca roboty prze-
mystowe, ktorych zadaniem jest wykonywanie operacji translacji i rotacji ra-
mion roboczych. Operacje translacji (w lewo, w prawo, do géry i do dotu) oraz
rotacji powinny byé wykonywane o pewna liczbe (blizej nieokreslonych) jed-
nostek. Hierarchia ma odwzorowywac¢ robota o jednym ramieniu roboczym,
robota z dwoma ramionami oraz specjalizowana wersje robota zajmujacego
sie podawaniem “materialu” miedzy stanowiskami roboczymi.

Roboty nalezy zestawi¢ w linie produkcyjna odwzorowana w programie
przez tablice robotéw. W linii produkcyjnej roboty réznych typéw moga by¢
ustawione w dowolny sposéb.

Klase robotéw wyposazy¢ w polimorficzna metode praca() wykonujaca
operacje ramionami roboczymi (np. wy$wietlanie na standardowym wyjsciu
operacji wykonywanej przez ramie robota).

Zaimplementowaé funkcje wykonaj uruchamiajaca sekwencyjnie wszyst-
kie roboty w linii produkcyjnej.

Przyklad kodu testujacego

operacja o[] = {
operacja("w lewo", 12), operacja("obrot", 8),
operacja("w gore", 32), operacja("obrot", 10),
operacja("w prawo", 5), operacja("w dol, 25),
operacja("obrot", 32), operacja("w gore", 21),
operacja("obrot", 11), operacja("w prawo", 6)

};

robot* linial] = {
new podajnik(0), new robotlR(1, o, 0+3),
new podajnik(2), new robot2R(3, o+2, o+5, 0o+3, o+6),
new podajnik(4), new robot2R(5, o, ot+4, o+2, o+6),
new podajnik(6), new robotlR(7, o+7, o+10),
new podajnik(8)

};

wykonaj(linia, linia+9);



