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рис. 10. Общая структура robotsInterpreter. 

 
Конкретные реализации логической модели выделены в отдельные классы,               

которые описывают различные виды исполнения программ. Для каждой части                 
модели так же описываются подробные реализации. Все классы этих конкретных                   
реализаций наследуются от соответствующего общего абстрактного класса,             
предоставляющий для логической модели интерфейс работы с ними или её частям,                     
которые содержат экземпляр этого класса в качестве поля. Общая схема                   
представлена на рис. 11. 
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