
Zadanie 12

Zaprojektować i zaimplementować hierarchi
↪
e klas odwzorowuj

↪
ac

↪
a roboty prze-

mys lowe, których zadaniem jest wykonywanie operacji translacji i rotacji ra-
mion roboczych. Operacje translacji (w lewo, w prawo, do góry i do do lu) oraz
rotacji powinny być wykonywane o pewn

↪
a liczb

↪
e (bliżej nieokreślonych) jed-

nostek. Hierarchia ma odwzorowywać robota o jednym ramieniu roboczym,
robota z dwoma ramionami oraz specjalizowan

↪
a wersj

↪
e robota zajmuj

↪
acego

si
↪
e podawaniem “materia lu” mi

↪
edzy stanowiskami roboczymi.

Roboty należy zestawić w lini
↪
e produkcyjn

↪
a odwzorowan

↪
a w programie

przez tablic
↪
e robotów. W linii produkcyjnej roboty różnych typów mog

↪
a być

ustawione w dowolny sposób.
Klas

↪
e robotów wyposażyć w polimorficzn

↪
a metod

↪
e praca() wykonuj

↪
ac

↪
a

operacje ramionami roboczymi (np. wyświetlanie na standardowym wyj́sciu
operacji wykonywanej przez ramie robota).

Zaimplementować funkcj
↪
e wykonaj uruchamiaj

↪
ac

↪
a sekwencyjnie wszyst-

kie roboty w linii produkcyjnej.

Przyk lad kodu testuj
↪
acego

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* linia[] = {

new podajnik(0), new robot1R(1, o, o+3),

new podajnik(2), new robot2R(3, o+2, o+5, o+3, o+6),

new podajnik(4), new robot2R(5, o, o+4, o+2, o+6),

new podajnik(6), new robot1R(7, o+7, o+10),

new podajnik(8)

};

wykonaj(linia, linia+9);


