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14 תרגול – 1תוכנ ה 

The “Hyperbaric Chamber”
Question
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HyperbaricChamber:  האפלי קציה

ש מיר ה ע ל   תנאים מ סוי מי ם בת א  לחץ : מטר ה
)hyperbaric chamber ( ברמה  פחו ת  או  יו ת ר

.קב ו ע ה
:  אמ צ ע ים

...,טמפרטורה, לחץ: ביצוע מדידות באמצע ות חיישנים
. לדוגמא באמצע ות מתגים-הפעל ת רכיבים 
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) חל קי(עיצוב  

<<interface>>
Sensor<T>

<<interface>>
Actuator<T>

PressureSensor

OnOffActuator

Policy

Dispatcher

HysteresisController

HyperbaricChamber
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מנ שק י חי ישנים ו מפעילים 
public interface Sensor <T> {
public T read();

}

public interface Actuator <T> {
public void act(T command);

}

טיפוס המדי ד ה 
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חיי שנים ו מפעילים  קו נ קר ט יי ם 
public class PressureSensor implements Sensor<Double> {

public Double read() {....}
}

public class OnOffActuator implements Actuator<Boolean> {
public void act(Boolean turn_it_on) {....}

}
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Policy & Dispatcher
public abstract class Policy {
// missing declarations and/or code
abstract public void testAndRespond();

}
public class Dispatcher {
public static void dispatch() {
// missing implementation
}

} :testAndRespond ומממשות את Policy -מחל קות שיורשות מ
. במימוש המתודהAcutator - וSensor - יעשו שימוש ב -
Dispatcherי " תקרא ב אופן מחזורי עtestAndRespond) הקונקרטית( המתודה -
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Policy & Dispatcher (2)

 האוביי ק טים  מסוג  כ ל  ניגש לDispatcher -איך ה
Policy?  
 האוביי ק טים  כ ל צ ריך ל תח זק ר שי מ ה ש ל :  פ תר ון
Policyמסוג  

.Policy - ב)סטטי(י שדה מחלקה "הרשימה תוחזק ע 
 יהיה בנאי שיוסיף את האובייקט הנוכחי Policy -ל 
)this ( לרשימה.

 שיחזיר את הרשימה Policy -הוספת שרות מחלקה ל
 שלה iteratorאו 
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HysteresisController
public class HysteresisController {

private double low_threshold, high_threshold;
private Sensor<Double> sensor;
private Actuator<Boolean> actuator;
public HysteresisController(Sensor<Double> s, 

Actuator<Boolean> a, double l, double h) {
low_threshold = l; high_threshold = h; 
sensor = s;   actuator = a;
Policy too_low = new Policy () {

public void testAndRespond() {
double x = sensor.read();
if (x < low_threshold) actuator.act(true);

} };

unboxing autoboxing
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HysteresisController (cont.)
public class HysteresisController {

..
public HysteresisController(Sensor<Double> s, 

Actuator<Boolean> a, double l, double h) {
...
Policy too_high = new Policy () {

public void testAndRespond() {
double x = sensor.read();
if (x > high_threshold) actuator.act(false);

}};
}

}

•HysteresisControler למה). רק בנאי( אינו מכיל מתודות ?
 - מתודות ה2הא ם לאחר הפעלות חוזרות ונשנות של •

testAndRespondתהיה הפעלה של ה - garbage 
collector?
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HyperbaricChamber
public class HyperbaricChamber {

public static void main(String[] args) {
PressureSensor sensor = new PressureSensor();
OnOffActuator actuator = new OnOffActuator();
double low_thresh = Double.parseDouble(args[0]);
double high_thresh = Double.parseDouble(args[1]);
new HysteresisController(sensor, actuator,

low_thresh, high_thresh);
Dispatcher.dispatch();

}
} ?main -מהם תנאי ה ק דם  ל

כיצ ד נ יתן לבטל אותם ומדוע כ ד אי לעשות 
?זאת
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" מ תג חכם"

כיצד  נית ן  ל שנו ת א ת  ה מ מ ש ק  ש ל  
OnOffActuator  כך שני תן  ל דע ת  אם ההפע לה 

?הצ לי חה
Actuatorיש לעדכן את המנש ק > =הע לאת חריג 

הוספת שאילתא
דומה    (<Sensor<Booleanהוספת מימוש מנש ק 

)להוס פת שאילתא אבל אלגנטי יותר
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HysteresisDownController

HysteresisController:
actuator.act(false) ⇐קריאה גבוהה 
actuator.act(true) ⇐קריאה נמוכה 
מח ל קה  ,  במ ינימום  שכ פו ל  קוד,  כיצד  נית ן  ל מ מ ש

:  ש מב צ ע ת HystersisDownControlerבשם  
actuator.act(true) ⇐קריאה גבוהה 
actuator.act(false) ⇐קריאה נמוכה 
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HysteresisDownControler (2)

 HysteresisController -ל הש ת מ ש ב : פ תר ון
: ו ערכי הסףSensor - או ב Actuator -ב "  ט פ ל"ול 

Actuator" עוטף ":  הפוךActuator תקין והופך את 
)true⇔false(ערך הפרמטר 

עו טף " (הפוך "Sensor: פתרון דומה אך מסובך יותר
Sensorשינוי ערכי הסף  ) +  ומחזיר את מינוס הע רכים

)new_low = -high, new_high = -low(
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HysteresisDownController (3)
class HystersisDownController{

public class ReverseActuator implements
Actuator<Boolean>{

Actuator<Boolean> actuator;
public ReverseActuator(Actuator<Boolean> a){

actuator = a;
}
public void act(Boolean command) {

act(!command);
}

}
public HystersisDownController(Sensor<Double> s, 

Actuator<Boolean> a, double l, double h){
new HysteresisController(s, 

new ReverseActuator(a),l,h);
}

}
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