Examen de Programacion I (Ingenieria Informatica)

Febrero 2006

Examen final de practicas

Una maquina de soldadura dispone de un sensor

laser capaz de determinar un perfil de las Ag )
altitudes de la pieza que esta siendo soldada, tal = D Sensor laser
como se muestra en la figura. Se desea hacer RANN
software que sirva para que la madquina s / \\\\ .
almacene los perfiles y obtenga informacion // // s \\\

sobre ellos. . / v N

Se dispone de una clase ya realizada, llamada
Punt 0, que permite almacenar un dato de un
perfil de altura. El dato esta compuesto por una

pieza a soldar

altura y una posicioén, ambos en milimetros. La >
interfaz de esta clase se muestra a continuacion. posicion

public class Punto {

}

/** Constructor al que se le pasa la altura y posicion del punto */
public Punto(double altura, double posicion) {...}

/* Retorna la altura del punto */
public double altura() {...}

/* Retorna |a posicion del punto */
public double posicion() {...}

El sensor laser se representa mediante un objeto de la clase Sensor Laser , cuya interfaz es:

public class SensorlLaser {

}

[ ** Constructor del sensor |aser */
public SensorlLaser() {...}

/**

* Adqui ere un perfil de 100 puntos y | o guarda en la nmenoria

* interna del sensor. Posteriornente se pueden |leer |os puntos
* nmediante | eePunto()

*/

public void adquiere() {...}

/7\'7\'

* Lee el punto actual del perfil, y avanza al siguiente
*/
public Punto | eePunto() {...}

Se dispone también de otra clase, llamada Per f i | , para almacenar una tabla de objetos de la
clase Punt o en la que se pueden guardar los datos de un perfil de elevacion completo obtenido
mediante el sensor laser. Su interfaz es:
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public class Perfil {

[** Constructor, al que se |le pasa el tanmano nmaxi no de |a tabla de
*  puntos

*/

public Perfil (int tamanoMaxim) {...}

/[** Inserta un punto nuevo en el perfi
*/
public void inserta(double altura, double posicion) {...}

/**

* Retorna |la nedia ponderada de las alturas del perfil al nacenadas
* en el objeto

*/

public double alturaMedia() {...}

/**

* Crea y retorna un nuevo objeto de la clase Perfil que contiene

* ] os puntos contenidos en |a tabla del objeto actual cuyo val or de
* altura esta conprendido entre el 80%y el 120% de |a altura nedia
* obtenida con alturaMedi a().

*/

public Perfil filtra() {...}

/z* Ret orna el nunero de picos del perfil.
puélic int numPicos() {...}

| **

: Miestra | a tabla de puntos en la pantalla
pué)lic void nuestra() {...}

}

Lo que se pide es escribir la clase Sol dadur a cuya interfaz se muestra a continuacion y que
contiene datos y operaciones relativos a la soldadura.

public class Sol dadura {

/** Constructor, al que se |le pasa el nonbre de |a pieza a sol dar,

* |a fecha de |la soldadura, y el sensor |laser a utilizar

*/

public Sol dadura(String nonbre, String fecha, SensorlLaser sensor) {...}

/** Metodo que presenta un nenu con opciones para nostrar resultados
* en la pantalla.

*/

public void nuestrabDatos() {...}

}

La clase Soldadura dispone de tres atributos privados:
* nonbr e: nombre de la pieza a soldar: St ri ng
» fecha: fecha de la soldadura: Stri ng

» per : Perfil de puntos: objeto de la clase Per fi |

Los métodos de la clase soldadura son:

» Constructor, al que se le pasa el nombre de la pieza a soldar, la fecha de la soldadura, y
el sensor laser a utilizar. El constructor copia el nombre y la fecha en los atributos del
mismo nombre. Luego crea usando el atributo per un objeto de la clase Perfi | conun
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tamafio maximo de 100 puntos y lo rellena obteniendo sucesivamente 100 puntos del
sensor (con | eePunt o()) e insertando sus valores de altura y posicion con i nsert a() en
el perfil per.

* mnuest r aDat os(): realiza un bucle en el que muestra en pantalla un menu de opciones, y
ejecuta una accion segun la opcion elegida. En las cuatro primeras opciones muestra
ademas en pantalla el nombre de la pieza a soldar y la fecha de la soldadura. Las
opciones y acciones a ejecutar son:

« ver el perfil: muestra en pantalla el perfil per, con su método nuest r a().

» ver el perfil filtrado: muestra en pantalla el perfil obtenido después de filtrar (con
filtra()) el perfil per.

 ver la altura media: muestra en pantalla la altura media del perfil per (obtenida
con al t ur aMedi a())

» ver el numero de picos: muestra en pantalla el nimero de picos del perfil per
(obtenido con nunPi cos())

 terminar: finaliza el bucle

Las tres clases Punt 0, Sensor Laser,y Perfi | estan yarealizadas y se encuentran accesibles
en la pagina Web de la asignatura. La clase Sensor Laser que se ofrece es una simulacion del
sensor real, que proporciona puntos de prueba. También esta alli disponible un esqueleto de la
clase Sol dadur a, que debera ser completado.
La valoracion de cada parte es segun su dificultad:

* constructor y atributos: 25%

* nuestrabDat os: 75%

Péagina 3



