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Terkep.cs

public class Terkep

{

const int CUres = 0;

const int CAkadaly

const int CPozicio
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const int CCel = -3;

public
public

public

public
public

const int CSzelesseg = 50;
const int CMagassag = 25;

int[,] terkep;

Koordinata Pozicio;
Koordinata Cel;



1. Feladat

public int Hullamkiterjesztes()

{
int[, ] masolat = (int[,])terkep.Clone();

int cellaszam = 9;

// A célbdl indulva terjessze ki 1 lépéssel a hullamot!

//

// 1. keressen lires (CUres) mezdét

// 2. ellenbérizze, hogy a szomszédjai kozott van-e hullamfront
// 3. keresse meg a legkisebb tavolsagot

//

// Ne felejtse el lekezelni az elsé 1lépést (amikor még nincs hulldmfront)!

terkep = masolat;

return cellaszam;



2. Feladat

// lépteti a robotot a kovetkezd cellara

public void Lep()
{

Koordinata kovetkezo = new Koordinata(Pozicio.x, Pozicio.y);

// A robot kornyezetében keresse meg a legkisebb hullamfronértéki cellat,

// ez lesz a robot kovetkezdé pozicidja

terkep[Pozicio.x, Pozicio.y] CUres;
Pozicio = kovetkezo;

terkep[Pozicio.x, Pozicio.y] = CPozicio;



