2016年上半年试题三
阅读下列说明和UML图，回答问题1至问题3，将解答填入答题纸的对应栏内。
【说明】
某软件公司欲设计实现一个虚拟世界仿真系统。系统中的虚拟世界用于模拟现实世界中的不同环境（由用户设置并创建），用户通过操作仿真系统中的1〜2个机器人来探索虚拟世界。机器人维护着两个变量b1和b2，用来保存从虚拟世界中读取的字符。
该系统的主要功能描述如下：
（1）机器人探索虚拟世界（Run Robots）。用户使用编辑器（Editor）编写文件以设置想要模拟的环境，将文件导入系统（Load File）从而在仿真系统中建立虚拟世界（Setup World）。机器人在虚拟世界中的行为也在文件中进行定义，建立机器人的探索行为程序（Setup Program）。机器人在虚拟世界中探索时（Run Program），有2种运行模式：
①自动控制（Run）：事先编排好机器人的动作序列（指令（Instruction）），执行指令，使机器人可以连续动作。若干条指令构成机器人的指令集（Instruction Set）。
②单步控制（Step）：自动控制方式的一种特殊形式，只执行指定指令中的一个动作。
（2）手动控制机器人（Manipulate Robots）。选定1个机器人后（Select Robot），可以采用手动方式控制它。手动控制有4种方式：
①Move：机器人朝着正前方移动一个交叉点。
②Left：机器人原地沿逆时针方向旋转90度。
③Read：机器人读取其所在位置的字符，并将这个字符的值赋给b1；如果这个位置上没有字符，则不改变b1的当前值。
④Write：将b1中的字符写入机器人当前所在的位置，如果这个位置上已经有字符，该字符的值将会被b1的值替代。如果这时b1没有值，即在执行Write动作之前没有执行过任何Read动作，那么需要提示用户相应的错误信息（Show Errors）。
手动控制与单步控制的区别在于，单步控制时执行的是指令中的动作，只有一种控制方式，即执行下一个动作；而手动控制时有4种动作。
现采用面向对象方法设计并实现该仿真系统，得到如图3-1所示的用例图和图3-2所示的初始类图。图3-2中的类“Interpreter”和“Parser”用于解析描述虚拟世界的文件以及机器人行为文件中的指令集。
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【问题1】（6分）
根据说明中的描述，给出图3-1中U1〜U6所对应的用例名。

【问题2】（4分）
图3-1中用例U1〜U6分别与哪个（哪些）用例之间有关系，是何种关系？

【问题3】（5分）
根据说明中的描述，给出图3-2中C1〜C5所对应的类名。

解析在下一页！
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文字解析：下方
[image: ]
[image: ]

image4.png
SEER

[iERE 1]
Ul: Run  U2: Step U3:Write U4:Read US:Left U6: Move
¥E: ULAIU2 W[ LUE ;. U4~U6 o LUR ffe

[5)7 2]
U1~U2 & Run Program 1 X & RZIKR
U3~U6 %5 Manipulate Robots 17 X ; SEZIL KR

[ia&a 31
C1: World C2: Robot/ Robots C3: Instruction
C4: InstructionSet C5: Error/Errors




image1.png
User

31 fpirE




image2.png
4

n

C3

Interpreter

Editor

L2

[&]

32 wehEE

Parser





image3.png
WA=

AN T 22 Y008, VB AT 16 0 BT 7 i B IR A o AR T
AR B F) T UML (2 EATGIPE A2 LURCH M, 8 F AR K.

[iERE 1]

TEF 3-1 (BT, e 6 AN FEm Xt ok, ) R B A
RYfEH R TI, S AMHEIROR Ao, s LB Pofediis
(A2, T LA HILZE ] 3-1 (¥ #c s %8 ik Run. Step. Move. Left. Read
Al Write, R E E WX 6 ANHGIEE P EXT NIRRT . dild 3-1 W%, U3 ha s
T Show Errors (FJ2)fiE, LA U3 SLREXT NI “Write”, H AR BAT ™ (¥ 25K
EJELEI RS DRl 2] SRR HTIUS A B Z ) R e JX AT T
BNFFHE . Ul->Run; U2->Step; U3->Write; U4->Read; US->Left; U6->Move.
[iERE 2]

Pl 3-1 H AT K I 2 81 K R e e a2 thok, DRIBE TG M (Bt ] eh i sl e
BAE UL~U6 5 HABMGIZ MK R W (U] P fig %1, Run FiI Step f&
Run Program (¥R 30, BTENX 3 MG ZIMRATCAR, 75 UML JIBIE S, iX
RO R Z AR A . [WEE, U3~U6 Hifl & 14 Manipulate Robots () 4 Fii
RSELT ik, RIX S AN Z [ R Z K R .

[aRE 31

ANBERAE P P BRI S AN KA ERE . ML I, e B
KRR, WARRR BRI GRKARE, BRI RN . FHMNKERZ [
MZ L. (EF 32 LT ARSI R: CLAIC2 ZHILLJ C3 fl C4 2. Ffils
HIE CL AN C2 31X 3, KMIXMAN R Z a2 B2 A HARIER 1.2, [Bt#)]
AR PO B U FORGE P 1~2 AL ARER AR, il BAE R
PR P S AT 1-2 AHLREA, b ar AT C2 X 2 HL#S A Robot/ Robots, C1 4%
RV LA BT World.

FHEIFEADRA C3 1 C4 XX RHK R, C4 Al Interpreter. Parser 17 KKk, ifijix ¥
NG S B NIRRT, UL DT, C3. C4 XIS iR
Hrohfemioc. th CBEMIY ni%n, REEhA WITLMATI . MU A SCrERpLES A
T4, LA ST S A T4 di M, X HUB L T —ANRAEAEH . [k C3
%X . Instruction, C4 %[/ InstructionSet.

TG A, K Thib iR S ] P T3, R IR g > 6 T R
ELPHGA, e C5 Bt N Ak 2 Error.





