Zadanie 5

Zaprojektowac i zaimplementowac hierarchie klas odwzorowujaca roboty prze-
mystowe (dwdch typéw), ktérych zadaniem jest podawanie srub (typ I) iich
wkrecanie (typ II). Roboty zestawi¢ w linie produkeyjna (LiniaP odwzoro-
wana, w programie przez klase. W linii produkcyjnej roboty réznych typow
moga by¢ ustawione w dowolny sposéb. W tym celu nalezy zaimplementowaé
metody sktadowe klasy LiniaP pozwalajace na jej budowanie oraz modyfi-
kacje (dodaj(), usun(), usun_wszystkie(), dodaj_n()). Klasa LiniaP powinna
posiada¢ metode do_roboty() uruchamiajaca sekwencyjne wszystkie roboty
w linii produkcyjnej, a takze mozliwo$¢ zbudowania kopii linii produkcyjne;j.
Jako “nosnik danych” wykorzystaé jeden z zasobnikéw sekwencyjnych (vec-
tor<T>, list<T>, deque<T>). Klasy robotéw wyposazy¢ w polimorficzna
metode praca() wyswietlajaca na standardowym wyjsciu operacje wykony-
wanga przez robota.

Przyklad kodu testujacego

LiniaP 1p;
1lp.dodaj(new robotI);
1lp.dodaj(new robotII);
1lp.dodaj(new robotI);
1lp.dodaj (new robotII);
1lp.do_roboty();

1p.usun(2);
1lp.dodaj(2, new robotII);
1p.do_roboty();

1p.usun_wszystkie();
1p.dodaj_n(robotII(), 3);
1p.do_roboty();

robot* r[] = {new robotII, new robotl};
LiniaP 1p0(r, r+2);

1p0.do_roboty();

1p0 = 1p;

1p0.do_roboty();

LiniaP 1p1(lp);
1pl.do_roboty();



