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Tre±¢ dzisiejszego wykªadu

rzutowanie w stylu C++

pimpl

omówienie sprawdzianu numer 2
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Operatory rzutowania

Skªadnia

Typ_cast <nowy_typ> ( wy ra z en i e )

typy rzutowania

const_cast

static_cast

reinterpret_cast

dynamic_cast
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Operatory rzutowania

const_cast

Operator sªu»¡cy do usuwania mody�katorów const i volatile.

Konwersja realizowana na etapie kompilacji - bezpieczna.

i n t i = 0 ;
con s t i n t& c r i = i ;
i n t& r i = i ;
r i ++; // OK
// c r i ++; // b l ad
const_cast<i n t&>( c r i )++;

con s t i n t c i = 2 ;
// c i++; // b l ad
const_cast<i n t&>(c i )++;
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Operatory rzutowania

static_cast

Operator sªu»¡c do dokonywania konwersji standardowych lub

zde�niowanych przez u»ytkownika pomi¦dzy ró»nymi typami

danych. Konwersja realizowana na etapie kompilacji - bezpieczna.

c l a s s A {} ;
c l a s s B : p u b l i c A {} ;

i n t main ( vo i d ){
auto sp_b = s td : : make_shared<B>() ;
auto sp_a = s t a t i c_ca s t <s td : : shared_ptr<A>>(sp_b ) ;

doub l e d = 10 ;
i n t i 1 = d ; // warn ing C4244 : ' i n i t i a l i z i n g ' : c o n v e r s i o n
// from ' doub l e ' to ' i n t ' , p o s s i b l e l o s s o f data
i n t i 2 = s t a t i c_ca s t <in t >(d ) ;

r e t u r n 0 ;
}
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Operatory rzutowania

reinterpret_cast

Operator w postaci dyrektywy dla kompilatora by interpretowa¢

ci¡g bitów wyra»enia jak gdyby reprezentowaªy dane typu

nowy_typ. UWAGA - rzutowanie mog¡ce by¢ przyczyn¡ wielu

bª¦dów trudnych do wykrycia.

s t r u c t Complex{ doub l e x , y ; } ;

template<typename T>
s t r u c t Pa i r { T p a i r [ 2 ] ; } ;

i n t main ( vo i d ){
Complex c1{ 1 ,2 } ;
auto d1 = r e i n t e r p r e t_ c a s t <Pai r<double>&>(c1 ) ;

// d1 = { p a i r=0x00c0 fb f 0 {1.0000000000000000 , 2.0000000000000000} }
auto f1 = r e i n t e r p r e t_ c a s t <Pai r<f l o a t >&>(c1 ) ;

// f1 = { p a i r=0x00c0 fbe0 {0 .000000000 , 1 .87500000} }
r e t u r n 0 ;

}
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Operatory rzutowania

dynamic_cast

Operator do konwersji wska¹ników i referencji do obiektów

polimor�cznych powi¡zanych relacj¡ dziedziczenia. Konwersja mo»e

zachodzi¢ "w gór¦" , "w dóª" i "na boki" hierarchii. Konwersja

realizowana w czasie wykonywania programu.

Marcin Kamil B¡czyk Programowanie Obiektowe - wykªad 11



Operatory rzutowania

s t r u c t A {
vo i d fun ( vo i d ) { s td : : cout << "A" << std : : e nd l ; }
v i r t u a l ~A( vo i d ) {}

} ;

s t r u c t B : p u b l i c A {
vo i d fun ( vo i d ) { s td : : cout << "B" << std : : e nd l ; }

} ;

i n t main ( vo i d ){
B∗ p_b = new B( ) ;
A∗ p_a = p_b ;

p_a−>fun ( ) ;
p_b−>fun ( ) ;

auto p_b2 = dynamic_cast<B∗>(p_a ) ;
p_b2−>fun ( ) ;

d e l e t e p_b ;
r e t u r n 0 ;

}
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Operatory rzutowania

s t r u c t A {
vo i d fun ( vo i d ) { s td : : cout << "A" << std : : e nd l ; }
v i r t u a l ~A( vo i d ) {}

} ;

s t r u c t B : p u b l i c A {
vo i d fun ( vo i d ) { s td : : cout << "B" << std : : e nd l ; }

} ;

i n t main ( vo i d ){
B∗ p_b = new B( ) ;
A∗ p_a = new A( ) ;

p_a−>fun ( ) ;
p_b−>fun ( ) ;

auto p_b2 = dynamic_cast<B∗>(p_a ) ;
p_b2−>fun ( ) ; // b l ad p_b2 == n u l l p t r

d e l e t e p_b ; d e l e t e p_a ;
r e t u r n 0 ;

}
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Operatory rzutowania

i n t main ( vo i d )
{

auto sp_b = s td : : make_shared<B>() ;
auto sp_a = s td : : s t a t i c_po i n t e r_ca s t <A>(sp_b ) ;

sp_a−>fun ( ) ;
s t d : : dynamic_pointer_cast<B>(sp_a)−>fun ( ) ;

r e t u r n 0 ;
}
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Operatory rzutowania

i n t main ( vo i d )
{

B b ;
A& ra = b ;
A a ;

b . fun ( ) ;
r a . fun ( ) ;

dynamic_cast<B&>(ra ) . fun ( ) ;
dynamic_cast<B&>(a ) . fun ( ) ; // s td : : bad_cast

r e t u r n 0 ;
}
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Technika PImpl

Przykªad

c l a s s C i r c u l a rMo t i o n
{

T t_ ;
R r_ ;
V v_ ;
A a_ ;
r a d i u s rad ius_ ;
ang l e alpha_ ;

p u b l i c :
C i r c u l a rMo t i o n ( con s t R & r , con s t V & v , con s t A &,

con s t T & t , con s t r a d i u s & rad i u s , con s t ang l e & a lpha )
: t_( t ) , r_( r ) , v_( v ) , a_( a ) ,

rad ius_ ( r a d i u s ) , alpha_ ( a lpha ) {}

s td : : t up l e<R, V, A> move ( con s t T & t ) ;
R p o s i t i o n ( vo i d ) con s t ;

} ;
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Technika PImpl

Wady publicznych implementacji klas.

Opublikowane prywatne atrybuty klasy.

Zmiana implementacji klasy poci¡ga za sob¡ konieczno±¢

kompilacji wszystkich zale»nych od niej komponentów ...

... oraz wszystkich komponentów zale»nych od tych

komponentów, itd.

Poszczególne moduªy zale»¡ od prywatnych implementacji klas.
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Technika PImpl

PImpl jest to technika, w której wszystkie dane skªadowe klasy s¡

zast¦powane wska¹nikiem do klasy implementacji. Implementacj¦

klasy stanowi¡ jedynie jej publiczne (niekiedy chronione) metody

oraz wska¹nik do struktury implementacji. Implementacja

wszystkich metod publicznych (w tym konstruktorów oraz

destruktora) polega na odwoªaniu do obiektu ( poprzez jego adres)

prywatnej implementacji.
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Technika PImpl

CircularMotion.hpp

c l a s s C i r c u l a rMo t i o n
{

s t r u c t Impl ;
s t d : : shared_ptr<Impl> impl_ ;

p u b l i c :
C i r c u l a rMo t i o n ( con s t R & r , con s t V & v , con s t A &,

con s t T & t , con s t r a d i u s & rad i u s , con s t ang l e & a lpha ) ;

s t d : : t up l e<R, V, A> move ( con s t T & t ) ;
R p o s i t i o n ( vo i d ) con s t ;

} ;
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Technika PImpl

CircularMotion.cpp

s t r u c t C i r c u l a rMo t i o n : : Impl
{

T t_ ;
R r_ ;
V v_ ;
A a_ ;
r a d i u s rad ius_ ;
ang l e alpha_ ;

Impl ( con s t R & r , con s t V & v , con s t A &, cons t T & t ,
con s t r a d i u s & rad i u s , con s t ang l e & a lpha ) ;

s t d : : t up l e<R, V, A> move ( con s t T & t ) ;
} ;
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Technika PImpl

CircularMotion.cpp

C i r c u l a rMo t i o n : : C i r c u l a rMo t i o n ( con s t R & r , con s t V & v ,
con s t A & a , con s t T & t ,
con s t r a d i u s & rad i u s , con s t ang l e & a lpha )
: pimpl_ ( s td : : make_shared<C i r c u l a rMo t i o n : : Impl >(

r , v , a , t , r a d i u s , a l pha ) )
{
}

s td : : t up l e<R, V, A> C i r c u l a rMo t i o n : : move ( con s t T & t )
{

r e t u r n pimpl_−>move ( t ) ;
}

R C i r c u l a rMo t i o n : : p o s i t i o n ( vo i d ) con s t
{

r e t u r n pimpl_−>r_ ;
}
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Technika PImpl

Moduªy zale»¡ce od klasy CircularMotion nie zale»¡ od jej

implementacji, a jedynie od publicznego interfejsu.

Zmiana szczegóªów implementacji poci¡ga konieczno±¢ kompilacji

jedynie tego moduªu.

Istnieje mo»liwo±¢ opublikowania interfejsu i dostarczenia klasy w

postaci biblioteki dynamicznej b¡d¹ statycznej. Za ka»dym razem,

gdy zmianie ulegnie implementacja prywatna danej klasy mo»liwe

jest udost¦pnianie jedynie pliku wykonywalnego.
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Przykªadowe zadanie

Zaprojektuj prosty symulator ruchu lotniczego. Symulator musi

speªnia¢ nast¦puj¡ce wymagania:

Podstawowym zadaniem symulatora jest dostarczanie

informacji o poªo»eniu symulowanych obiektów w okre±lonych

odst¦pach czasowych.

Zadany jest obszar symulacji, nowe obiekty pojawiaj¡ si¦ na

brzegu tego obszaru, obiekty, które wyleciaªy poza ten obszar

s¡ usuwane.

Niektóre obiekty powinny mie¢ skomplikowan¡ trajektori¦

ruchu (np. wykonanie manewru skr¦tu)

W chwili pocz¡tkowej w obserwowanym obszarze znajduj¡ si¦

ju» pewne obiekty.
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Przykªadowe zadanie

W projekcie symulatora uwzgl¦dnij:

Mechanizm reagowania na sytuacje wyj¡tkowe ( jakie sytuacje

wyj¡tkowe mog¡ si¦ pojawi¢ w takim symulatorze ? ).

Mo»liwo±¢ rozszerzania funkcjonalno±ci o dodatkowe

trajektorie (przyspieszanie, zwalnianie).

Dodawanie nowych typów obiektów i charakterystycznych dla

nich typów ruchu (np. helikopter mo»e znajdowa¢ si¦ w

zawisie).
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Przykªadowe zadanie
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Przykªadowe zadanie
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Przykªadowe zadanie

simulator.hpp

c l a s s S imu l a t o r
{

Ta rge tFac to r y t a rge tFac to r y_ ;
Area area_ ;
s td : : l i s t <s td : : shared_ptr<Target>> ta rge t s_ ;

p u b l i c :
S imu l a t o r ( con s t Area& area ) ;
s t d : : v e c to r<R> s imu l a t e ( con s t T& de l t a_t ) ;

} ;
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Przykªadowe zadanie

target_factory.hpp

c l a s s Area
{

doub l e x , y ;
} ;

c l a s s Ta rge tFac to r y
{
p u b l i c :

Ta rge tFac to r y ( ) ;

s t d : : l i s t <s td : : shared_ptr<Target>>
getNewTargets ( con s t Area& area ) ;

} ;
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Przykªadowe zadanie

simulator.cpp

s t d : : v e c to r<R> S imu l a t o r : : s imu l a t e ( con s t T & de l t a_t )
{

ta rge t s_ . merge ( t a rge tFac to r y_ . getNewTargets ( area_ ) ) ;
r emoveD i s t an tTa rge t s ( ) ;

s t d : : v e c to r<R> r e s u l t ;
r e s u l t . r e s e r v e ( ta rge t s_ . s i z e ( ) ) ;

f o r ( auto& sp_targe t : t a rge t s_ )
{

sp_target−>move ( de l t a_t ) ;
r e s u l t . push_back ( sp_target−>po s i t i o n ( ) ) ;

}

r e t u r n r e s u l t ;
}
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Przykªadowe zadanie

Target

position () : R
move (delta_t : T) : void

ConstantVelocityTarget

position () : R
move (delta_t : T) : void

ManeuveringTarget

position () : R
move (delta_t : T) : void
# getNextMotion(void) : Motion

Fighter

# getNextMotion(currentMotion) : Motion

Airliner

# getNextMotion(currentMotion) : Motion
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Przykªadowe zadanie

Motion

position () : R
move (delta_t : T) : void

LinearMotion

position () : R
move (delta_t : T) : void

CircularMotion

position () : R
move (delta_t : T) : void
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Dzi¦kuj¦ za uwag¦
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