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I Uberblick

Im Mittelpunkt bei der Erarbeitung dieses Dokuments stand die Vollstindigkeit. Jeder Typ, jede Klasse,
jeder Member, u.d. wird kurz und prézise erldutert. Dazu wurde dieses Dokument stark formalisiert, die Lay-
outkonventionen sind unter [7] zu finden. Weiterfithrende Informationen zum Subsystem Antriebssteuerung
findet man unter [1] und [2]. In [3] kann zum Thema Detektoren nachgeschlagen werden.

Um das Dokument iibersichtlicher zu gestalten, wurden die behandelten Attribute und Methode nach “Sinn-
einheiten® geordnet.

» Dokumentation des Istzustands

Die Dokumentation bezieht sich auf den Quellcode der hier aufgelisteten Dateien (Stand: 15.05.2002). Nach-
folgende Anderungen oder Neuimplementierungen konnen nicht beriicksichtigt werden.

h-Dateien (Deklaration) cpp-Dateien (Implementation)
e M STEERG.H

e WORKFLOW.H e M STEERG.CPP

Tabelle 1 ,,Auflistung der zum Subsystem zugehorigen Dateien (Quelle: selbst)

Die Ablaufsteuerung wird iiber das Steering-Objekt, das in Datei M_ STEERG.CPP deklariert ist, reali-
siert. Sie besteht aus einer Reihe von Makros', die ihrerseits jeweils aus einer “nahezu beliebige” Kombina-
tion von vordefinierten Kommandos® bestehen konnen. Diese konnen wiederum durch die Angabe von
Kommandoparametern individualisiert werden konnen und besitzen eine gewisse Einzelfunktionalitit. Aus
der Reihenfolge/ dem Ablauf der Kommandos ergibt sich fiir das Makro eine Gesamtfunktionalitit, die beim
Ausfiihren des Makros (und somit dem Ablauf der einzelnen Kommandos im Makro) durchgefiihrt wird. Die

' eine Art vereinfachtes Programm
% ausgewihlten Befehlen

46
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Verarbeitung des Makros kann zwischen den Kommandos und den Einzelschritten, aus dem die Komman-
dos bestehen, gestoppt und zu einem spéteren Zeitpunkt wieder fortgesetzt werden. Die Makroverarbeitung
kann jedoch auch abgebrochen werden, damit ist ein Fortsetzen unmoglich.

TSteering enthélt in aMacroList eine Liste der geladenen Makros. Derzeit ist ihre GroBe (und damit
auch die maximale Anzahl von Makros) statisch auf 20 begrenzt, das kann aber unproblematisch erhdht
werden (siche Anmerkungen bei TMacroTag). Mit Methode Tnitialize konnen Makros aus STAN-
DARD.MAK und mit LoadMacroByUser aus SCAN.MAK geladen werden. Die Syntax der mak-Dateien
hat Kay Schiitzler unter [4] zusammengestellt, giiltige Parameterbelegungen der verwendeten Kommandos
sind beim jeweiligen Kommando selbst, beim Konstruktor aufgezahlt — hier wird auch deren Funktion er-
klart. Nur bei sehr komplexen Kommandos, die aus mehreren Einzelschritten bestehen, war es vorteilhaft,
die Beschreibung der Funktionalitidt und der Parameterbelegung direkt bei der Klasse zu erkldren, nicht im
Konstruktor.

Jedes Makro wird durch eine Struktur vom Typ TMacroTag repréisentiert. Entsprechend dem Namen, in der
mak-Datei, wird jedem Makro ein eineindeutiger Typ (TMacroId) zugeordnet, auch dieser behindert das
Hinzufiigen von Makros, weil nur maximal ein Makro eines Typs in aMacroList vorhanden sein kann
(bereits vorhandene Makros werden ggf. {iberschrieben). Neben Typ, Namen des Makros und Dateinamen,
aus dem das Makro geladen wurde, enthdlt TMacroTag auch eine dynamische Liste von TCmdTag-
Objekten, die die Kommandos représentieren — sie kann nahezu beliebig erweitert werden. Die Liste der
moglichen Kommandos ist in Tabelle 4 dargestellt.

Wihrend der Abarbeitung eines Makros wird fiir das aktuelle Kommando meist ein Objekt, das von TCmd
abgeleitet ist, erstellt, das die gewiinschte Funktionalitdt durchfiihrt. Nur fiir die nicht mehr verwendeten
Kommandos und Kontrollfluss-Kommandos, die die Abarbeitung des Makros beeinflussen®, wird kein Ob-
jekt erstellt — ihre Funktionalitdt wurde direkt in TSteering, Methode StartCmdExecution imple-
mentiert, wo das nichste auszufithrende Kommando ermittelt wird.

? bedingte und unbedingte Spriinge, sowie Stop
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II Typen

» typedef enum { .. } TMacrold
ordnet jedem Makro einen eineindeutigen Typ zu — im Gegensatz zur “beliebigen”, texturellen Bezeichnung
der mak-Datei (Bezeichnungen sind identisch zu den verwendeten, symbolischen Werten)

“beliebige* Bezeichnung TMacrold Verwendung
Einstellen des Arbeitspunkt

“SetupTopography* SetupTopography STANDARD.MAK: 4 Kommandos

bei TTopographyExecute benutzt

Peak-Suche

“SearchReflection SearchReflection | STANDARD.MAK: 5 Kommandos

bei TAdjustmentExecute benutzt

Bestimmen der Halbwertsbreite

STANDARD.MAK: 16 Kommandos

“InquireHwb* InquireHwb : :
d d bei TAdjustmentExecute und

TAngleControl benutzt

Makro zur Azimutalen Justage

“AzimutalJustify* AzimutalJustify STANDARD.MAK: 22 Kommandos

bei TAdjustmentExecute benutzt

Test

“Test* Test STANDARD.MAK: 4 Kommandos

bei TAdjustmentExecute benutzt

Standard zur automatischen Ausfithrung von

1]
“ScanJob* ScanJob Scan's

SCAN.MAK: 30 Kommandos

nie ausgefiihrt

Standard zur automatischen Ausfithrung von
AreaScan's

AreaScanJob AreaScandJob SCAN.MAK: 10 Kommandos

nie ausgefiihrt

“BatchMacro* BatchMacro nicht verwendet

“MiddleOfValley* MiddleOfVvalley nicht verwendet

Tabelle 2 ,,Bezichungen zwischen Bezeichnung und eindeutigem Makrotyp — GroB-/ Kleinschreibung ist zu beachten!*
(Quelle: nach STANDARD.MAK und SCAN.MAK)

Der Typ wird aus der “beliebigen”, texturellen Bezeichnung (die im jeweils bei
[COMMON] —> Name in der mak-Datei steht) ermittelt. Die Bezeichnung wird bei Methode
TSteering: :ParsingMacroId in den Typ iibersetzt. Eine Umkehrfunktion ist nicht erforderlich.
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» typedef struct { .. } TMacroTag
reprasentiert ein Makro; besteht aus dessen Typ, Namen, mak-Datei und der Kommandoliste

Attribut in TCmdTag \ Verwendung
» TMacrold 1Id PUBLIC eineindeutiger Typ des Makros
» BOOL bIsReady PUBLIC dieses Flag kennzeichnet, das das Makro

erfolgreich eingelesen wurde

wird nie auf FALSE gesetzt; Redundant,
weil fehlerhafte Makros nicht in TStee-
ring: :aMacroList aufgenommen
werden

» char Name[21] PUBLIC “beliebige”, texturelle Bezeichnung des
Makros, so wie diese in Dialogfenstern
anzuzeigen ist; FUr die korrekte Initialisie-
rung von Id ist es erforderlich, dass nur
Werte aus Tabelle 2 verwendet werden

» char FileName[21] PUBLIC enthdlt Dateinamen und Erweiterung der
mak-Datei, aus der das Makro geladen
wurde (derzeit nur STANDARD.MAK

oder SCAN.MAK)
» TCmdTag* CmdList PUBLIC Zeiger auf die Kommandoliste
» int Length PUBLIC Anzahl der Kommandos in CmdList

Tabelle 3 ,,Attribute von TMacroTag* (Quelle: selbst)
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» typedef enum {

}

TCmdId

ordnet jedem Kommando einen eineindeutigen Typ zu — im Gegensatz zur “beliebigen®, texturellen Be-
zeichnung in der mak-Datei (Bezeichnungen sind identisch zu den verwendeten, symbolischen Werten)

TCmdId

“beliebige Bezeichnung

Klasse fiir die gewiinschte Funktionalitit

"ChooseAxis" ChooseAxis TChooseAxisCmd

"SetWidth" SetWidth TSetWidthCmd

"LoadPoint" LoadPoint TLoadPointCmd

"MoveToPoint" MoveToPoint TMoveToPointCmd

"ChooseDevice" ChooseDevice TChooseDeviceCmd

"Gotolntensity" GotoIntensity TGotoIntensityCmd

"GotoPeak " GotoPeak TGotoPeakCmd

"ShowValue" ShowValue TShowValueCmd

"Calculate" Calculate TCalculateCmd

"ControlFlank" ControlFlank TControlFlankCmd

"SetupScan" SetupScan TSetupScanCmd

"SetFileName" SetFileName TSetFileNameCmd

"SaveData" SaveData TSaveDataCmd

"Scan" Scan TScanCmd

"AreaScan" AreaScan TAreaScanCmd
bedingter Sprung

"Inquire" Inquire bei InquireResult == TRUE wird das
néichste (sonst das tibernidchste) Kommando im
Makro ausgefiihrt*
unbedingter Sprung

"GotoLine" GotoLine es wird das (als erster Kommandoparameter an-
gegebene) Kommando ausgefiihrt
kennzeichnet das Ende einer Kommandofolge in

"Stop" Stop einem Makro; ggf. wird dieses Kommando beim
Einlesen des Makros ergénzt

" " nicht verwendet

GetIWB GetHwE (Symbol kann entfernt werden)

"ShowHWB" ShowHWB nicht verwendet
(Symbol kann entfernt werden)

"SetupAreaScan" SetupAreaScan nur bei Methode

TSteering: : ParsingCmd verwendet

Tabelle 4 ,,Beziehungen zwischen Bezeichnung, eindeutigem Kommandotyp und Benutzung — GroB-/ Kleinschreibung

ist zu beachten!* (Quelle: selbst)

Die Methode TSteering: : ParsingCmd ist fiir die Abbildung von Bezeichnung auf TCmdId zustindig.
Eine Umkehrfunktion ist nicht erforderlich.

* Wenn dabei das letzte Kommando erreicht wird oder eine Position auBerhalb der Kommandoliste angesprungen wer-
den wiirde, ist die Makrobearbeitung beendet.
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» typedef enum { .. } TCParam

ordnet “ausgewihlten” Kommandoparametern einen eineindeutigen Typ zu — im Gegensatz zur “beliebi-
gen”, texturellen Bezeichnung in der mak-Datei (Bezeichnungen sind identisch zu den verwendeten, symbo-
lischen Werten); Solche Parameter diesen zur nidheren Préizisierung des Kommandos selbst oder sie geben

an, wie nachfolgenden Parameter (z.B. Positionsangaben) zu interpretieren sind.

“bel.iebige“ TCParam “bel.iebige“ TCParam

Bezeichnung Bezeichnung
“AbsorberUsed” AbsorberUsed “MaximizeCollimator* | MaximizeCollimator
“AreaScanResult” | AreaScanResult “MaximizeGradient* MaximizeGradient
“Argument” Argument “MaximizeTilt* MaximizeTilt
“Array* Array “Middle* Middle
“BackMove* BackMove “Min“ Min
“DecreaseWidth* DecreaseWidth “Opposite* Opposite
“Difference Difference “Peak* Peak
“DynamicWidth* DynamicWidth “Reflection‘ Reflection
“Equidistant‘ Equidistant “Relative* Relative
“ForAreaScan* ForAreaScan “Result* Result
“ForScan‘ ForScan “ScanResult ScanResult
“Hwb* Hwb “SmallSide* SmallSide
“IncreasePeak* IncreasePeak “Standard* Standard
“Interpolation” Interpolation “Start* Start
“LargeSide* LargeSide “StaticStepWidth* StaticStepWidth
“LastGoal* LastGoal “ThisDFPos* ThisDFPos
“List* List “ToLargerAngle* ToLargerAngle
“Max* Max “ToSmallerAngle” ToSmallerAngle

Tabelle 5 ,,Bezichungen zwischen Bezeichnung und eindeutigem Kommandoparameter-Typ — GroB-/ Kleinschreibung
ist zu beachten! (Quelle: selbst)

Die Methode TSteering: : ParsingCmd ist (unter Anderem) fiir die Abbildung von Bezeichnung auf
TCmdId zustindig. Eine Umkehrfunktion ist nicht erforderlich.

» typedef struct { .. } TCmdTag
reprasentiert ein einzelnes Kommando in einem Makro; besteht aus dem Typ des Kommandos und den Pa-
rametern; im folgenden Kommandoinformation genannt

Attribut in TCmdTag Verwendung

» TCmdId Id PUBLIC eineindeutiger Typ des Kommandos, ent-
sprechend diesem Typ wird ein Objekt
erstellt, das die gewiinschte Funktionalitit
durchfiihrt

» TCParam Pl PUBLIC erster Kommandoparameter

» TCParam P2 PUBLIC zweiter Kommandoparameter

» char P3[51] PUBLIC dritter Kommandoparameter, der fir die

Ubergabe von verschiedenen Werten (int,
float, LPSTR und Kombinationen daraus)
individuell pro Kommando interpretiert
wird

Tabelle 6 ,,Attribute von TCmdTag* (Quelle: selbst)
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» typedef enum { .. } TCCode
gibt den Fortschritt der Kommandoverarbeitung an

TCCode

Verwendung

CFirstStep weiter bei Methode FirstStep des Kommandos

CControlStep weiter bei Methode ControlStep des Kommandos

CReadyStep weiter bei Methode ReadyStep des Kommandos

CReady weiter bei Methode Ready (gibt nur CReady zuriick) des Kommandos
kennzeichnet Kommandoverarbeitung erfolgreich

CMeasure signalisiert Steering, dass die Intensitdtsmessung des aktuellen Detektors neu
gestartet werden soll

CRecall Kommandoausfiihrung kurz unterbrechen
(Methode TSteering: : StartTimer aufrufen)

CStop wird nur an einer Stelle zuriickgegeben, aber nie ausgewertet

CFailure nicht verwendet (Symbol kann entfernt werden)

CHalted nicht verwendet (Symbol kann entfernt werden)

Tabelle 7 ,,symbolische Werte von TCCode* (Quelle: selbst)

IIT Konstanten

» #define id Report 10300 GLOBAL
Ressourcen-ID eines Listenfeldes, in das TSteerng: : SendReport seine Informationen ausgeben kann
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IV Klassen
TSteering TCmd =] TScanCmd
+dPeakFPointdouble #eStep TCCode
+d5tartPointdouble #hMomMeasure:BOOL
+Peakintensityfloat #hMove Ok BOOL * |-} TAreaScanCmd
+fStartintensityfloat #nFailureld:int
+HWB float #hRestartBOOL
+dCalcResultdouble -eCmdld: TCmdld
+dCalcArg:dauble (nhaxarg] -bPositianyalid:BOO0L =+ TSetupScanCmd
+dGoalDistance:double .
+fGaallntensityfoat +TCmd BT ETEEN
+hinguireResultBOOL +~TCmd
#hRepartListHWND CDBACERTC TG :gigmvcs;gggOL
Fh_id_Angle:BOOL +FirstStep. TCCode :
#Fh_id_Peakintensity:BO0OL +WakelUp TCCode
#h_id_IntensityBOOL +DeviceRequestBOOL <"1  TSetFileNameCmd
#h_id_Haltwidth BOOL 0 | +GetahowData:BOOL
#b_id_ReportBOOL ThaCmd | +ControlStepTCCade -Scam®:TScan ™
#bSendRepartBOOL +ReadyStepTCCode -AreaScan TAreaScan *
Fhinterrupted:BOOL +Ready TCCode )
#Device: TDevice * +|sPaositionvalid:BOOL +TSetfileNameCmd
Fnhotorint +|sReady:BOOL +GetShowData:BOOL
#nFailureld:int +Getld: TCmdld
#amacroList TMACROTAG [20] +Starhove:BOOL =1 TSaveDataCmud
#FnhacroMumberint +GetFailure:LPSTR
-MessageBuffer.char [MaxString] -Scany:TScan
-hTimerActive:BOOL /\/\/\/\ /'\/\/\ /\/\/\/\ -AreaScan'. TAreaScan *
-fincaminglntensity:float [ [
-TheMacro TMACROTAG * TChooseAzisCmd TChooseDeviceCmd +TSaveDataCmd
-TheCmdListTCMDTAG * +GetShowData:BOOL
-TheCmd:TCmd * ) ]
_nemdldein +TChoosefxisCmd +TChooseDeviceCmd TShowvalueCmd
-bSteetingéctive:BOOL +GetShowData:BOOL +GetShowData:BOOL
-fintensityMorm:float
-oiselevel-float TSetWidthCmd TGotolntensityCmd +TShowialueCmd
-hContrond:HWHD +GetShowData:BOOL
-nhlotar:int
+TSteering STSEREHICHE -bSmallAngleSide:BOOL TCalculateCmd
+Initialize:BOOL +GetShowData:BOOL -fSearchintensity:foat
+StartUp:BOOL -nLifo:int
+ResetBOOL TLoadPointCmd -dDistance:double * +TCalculateCmd
+Wisualising:void -fintensity:float * +GetShowData:BOOL
+StartCmdExecution:int ) -hReadyAction TCRaram
- +TLoadPointCmd =
+StanCmdExecution:int +GetShowData BO0L ) TinguireCmd
+StarthacroExecution:int : +TGotolntensityCrmd
+DeviceReguestBOOL +~TGotolntensityCmd )
+SetMorm:void TMoveToPointCmd +FirstStep:TCCode +TInguireCmd
+GetMorm:float +ControlStep TCCode +GetShowData:BOOL
+TogglelnterruptBOOL ) +ReadyStep TCCode
~Callacroint SIS RO +GetShowData:BOOL TControlFlankCmd
+Getintensityfoat +Get8h0ngta:ElOOL
+IsRespanding:BOOL FARDE S e TGotoPeakCmd -nMotar:int
+3etResponsevoid -fCantrolRange:float
+GetDistance:double -nitotorint -fatartintensityfloat
+NotifyCmdR eadyvoid -hSmallAngleSide:BOOL -f3earchintensityfloat
+NuotifyMacroReadyvoid -bFlankDetected: BOOL -Minintensity:foat
+GetCantralnd:HWHND -bDynamicStepwidth:BO0L -Maxdntensityfoat
+lsPositionvalid:BOOL -hDirectionChanged:BOOL -fintensityRange:float
+SetNoiselevelvoid -fSearchintensityfloat -hSmallAngleSide:BOOL
+GetiacroCountint -nReadyAction:TCParam -nLifacint
+GetMacroByNumber TMACROTAG * struct -nLifa:int -dDistance:dauble *
+GetMacroByld TMACROTAG * 0.1 | TCMDTAG -dDistance:double * -fintensityfloat *
+GetMacroByName TMACROTAG * TheCmadList -fintensity:float*
+LoadMacro:BOOL +d-TCmdld -hBackMoveActive:BO0L +TControlFlankCrmd
+DeleteMacro:BOOL +P1.TCParam +~TCantrolFlankCmad
+LoadMacroBylserBOoL +P2TCParam +TGotoPeakCmd +FirstStep TCCode
+GetSigmafoat *F3:char [91] +~TGotoPeakCmd +CantrolStep:TCCoda
+GethoiseLevelfoat +FirstStep TCCode +ReadyStepTCCode
#SendRepartvoid +ContralStep: TC Code +GetshowData:BOOL
#hiakepvoid Ui CrdList +ReadyStep TCCode
-ParsingMacrold:BOOL +GetshowData:BOOL
-ParsingCmd:BOOL struct
-ParsingCmdParam TCParam TMACROTAG
-GetFileLine:BOOL 0.1
-ReadyReaction:BOOL +d:TMacrald
-TimerReguestint TheMacro™ | +Length:int
-ExecuteNextCmd:int +hlsReadyBOOL
-StartTimerBOOL 0.* | +CrndListTCmdTag *
-StopTimerBOOL <o +Name:char [21]
-IsMacroCalled:BOCL amtacroList | . Filename:char [21]
-ReturnMacroCallint

Abbildung 1 ,,UML-Klassendiagramm: Subsystem Ablaufsteuerung® (Quelle: Together™ ,Version 6.0)
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IV.1 Klasse TSteering

Deklaration  : WORKFLOW.H
Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TSteerig kdnnen erzeugt werden.

IV.1.1 Friends

Methode/ Klasse Griinde fiir die Friend-Relation
Methode RecallSteering | bTimerActive
Methode FrameWndProc Methode WakeUp
TCmd nFailureld, bRestart
TMacroExecute grundlos zum Friend erkliirt

Tabelle 8 ,,Friends der Klasse TSteering® (Quelle: selbst)

IV.1.2 Attribute

» TMacroTag aMacroList[20] PROTECTED

Liste der (mit Methode LoadMacro geladenen) Makros; mit den Informationen iiber das Makro (Typ, etc.)
und den auszufiihrenden Kommandos; Initialisierung nicht notwendig, da nur die Anzahl der Elemente
(nMacroNumber) initialisiert werden muss

Maximalgrofie sollte iiber eine Konstante etwas variabler gestaltet werden. diese Konstante miisste
dann auch bei Methode GetMacroByNumber, Zeile num > 19 beachtet werden;

» int nMacroNumber PROTECTED
Anzahl der Makros in aMacroList, das letzte Makro befindet sich bei Index aMacroNumber—-1; im
Konstruktor mit O initialisiert

» TMacroTag* TheMacro PRIVATE
Zeiger auf das derzeit ausgefiihrte Makro; im Konstruktor mit NULL initialisiert

» TCmdTag* TheCmdList PRIVATE
Liste der Kommandos von TheMacro; vor der Makroausfiihrung (Methode
StartMacroExecution) initialisiert

» int nCmdIdx PRIVATE
Index in TheCmdList des derzeit ausgefiihrten Kommandos; Wertebereich
[0 .. TheMacro: :Length—-11];im Konstruktor mit —1 initialisiert

» TCmd* TheCmd PRIVATE
Entsprechend der Id des aktuellen Kommandos (TheCmdList[ nCmdIndx ]->Id) wird ein Objekt
(abgeleitet von TCmd) erstellt, das die gewiinschte Funktionalitit des Kommandos durchfiihrt. TheCmd ist
ein Zeiger auf dieses Objekt. im Konstruktor mit NULL initialisiert.
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» BOOL bSteeringActive PRIVATE
gibt an, ob derzeit ein Kommando ausgefiihrt wird; Bei bInterrupted == TRUE, ist
bSteeringActive == FALSE, weil die Makroverarbeitung gestoppt wurde. im Konstruktor mit

FALSE initialisiert

» BOOL bInterrupted PROTECTED

gibt an, dass die Makroverarbeitung gestoppt wurde; Stoppen und Fortsetzen der Makroausfithrung ist mit
Methode ToggleInterrupt  moglich. beim  Start der Makroverarbeitung  (Methode
StartCmdExecution) mit FALSE initialisiert

» BOOL bTimerActive PRIVATE
Flag, das kennzeichnet, ob der Timer aktiv ist (TRUE) oder nicht (FALSE); Starten bzw. Stoppen des Timer
mit den API-Methoden timeSetEvent bzw. timeKillEvent. im Konstruktor mit FALSE initialisiert

Redundant und fehlerhaft implementiert: Mit : : nEvent == 0 kann ein inaktiven Timer besser ermit-
telt werden.

» HWND hControlWnd PRIVATE
Handle auf das Dialogfenster, das ein Listenfeld fiir Informationsausgaben enthalten kann (siche
hReportList) und fiir das Aktualisieren des Zahlerfensters zusténdig ist.

» BOOL bSendReport PROTECTED
bestimmt, ob bei Methode SendReport Informationen ausgegeben werden sollen (TRUE) oder nicht
(FALSE); im Konstruktor mit FALSE initialisiert; bei Methode Visualising mit dem Wert des ersten
Parameters liberschrieben

» HWND hReportList PROTECTED

Handle zu einem Listenfeld, in das der Inhalt von MessageBuffer (bei Methode SendReport) ausge-
geben werden soll; kann NULL sein, wenn die Informationen in der Statuszeile des Hauptfensters ,Steuer-
programm’ ausgegeben werden sollen; im Konstruktor mit NULL initialisiert und bei Methode
Visualising ggf. mit dem Handle des Steuerelements mit Ressourcen-ID : : id Report iiberschrieben

» char MessageBuffer[MaxString] PRIVATE

Meldung die bei Methode SendReport — entweder in einem Listenfeld (sieche hReportList) oder in der
Statuszeile des Hauptfensters ,Steuerprogramm’ — ausgegeben werden soll

schlechter Programmierstil: Wird nur an zwei Stellen benutzt, um den Text fiir die Ausgabe bei Methode
SendReport zwischenzuspeichern. Besser wire es, Methode SendReport den auszugebenden Text mit
einen char*-Parameter zu ilibergeben. Dann wire MessageBuffer toter Code und konnte entfernt wer-
den.

» int nMotor PROTECTED
Index eines ausgewdhlten Antriebs in Objekt 1pML1ist; nur in den von TCmd abgeleiteten Klassen benutzt,
wird jeweils vor der Benutzung initialisiert
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» double dPeakPoint PUBLIC

Mit TLoadPointCmd kann die aktuelle Absolutposition des gewéhlten Antriebs (in Nutzereinheiten) — unter
Anderem in dPeakPoint —zwischengespeichert werden Mit anderen Kommandos kdnnen so gespeicherte
Positionen auf dem Bildschirm ausgegeben oder wieder angefahren werden. nur in den von TCmd abgeleite-
ten Klassen benutzt

Dient derzeit nur zur Speicherung der Position des Intensitditsmaximums (siche [5]: Abbildung 5).

wird nicht initialisiert’

» double dStartPoint PUBLIC
kann, wie dPeakPoint, dazu benutzt werden, die aktuelle Absolutposition zwischenzuspeichern; nur in
den von TCmd abgeleiteten Klassen benutzt

wird nicht initialisiert

» double dCalcArg[nMaxArqg] PUBLIC

kann, wie dPeakPoint, dazu benutzt werden, die aktuelle Absolutposition zwischenzuspeichern; der zwei-
te Parameter des TLoadPointCmd-Kommandos gibt an, an welchem Index die Position zu speichern ist;
nur in den von TCmd abgeleiteten Klassen benutzt

wird nicht initialisiert

» float £fHWB PUBLIC

beim Aufruf von Methode TCalculateCmd: : TCalculateCmd (Hwb) wird die Halbwertsbreite (siche
[5]: Abbildung 5) berechnet (in Nutzereinheiten des ausgewéhlten Antriebs); nur in den von TCmd abgeleiteten
Klassen benutzt

wird nicht initialisiert

» double dCalcResult PUBLIC

Beim Aufruf von Kommando TCalculateCmd wird dCalcResult — je nachdem welchen der Werte
(Difference, Opposite, Middle) der Parameter annimmt — berechnet (Absolutpositionen in Nutzerein-
heiten des ausgewihlten Antriebs). nur in den von TCmd abgeleiteten Klassen benutzt

wird nicht initialisiert

» double dGoalDistance PUBLIC
entspricht der Absolutposition des ausgewéhlten Antriebs (in Nutzereinheiten), die bei Kommando
TGotoIntensityCmd oder TGotoPeakCmd errechnet wurde; nur in den von TCmd abgeleiteten Klas-
sen benutzt

wird nicht initialisiert

» TDevice* Device PROTECTED
Zeiger auf den ausgewdhlten Detektor; bei Methode StartUp initialisiert und irgendwo anders geschrieben

> Es gibt Kommandos (1), bei dem dieses Attribut nur gelesen wird. Bei anderen Kommandos (2) wird es auch ge-
schrieben. Beim Aufruf eines (1)-Kommandos, vor einem (2)-Kommando, besteht die Gefahr einer nicht initialisierten
Benutzung. Tipp: Zur Beginn der Makroausfiihrung initialisieren
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» float fIncomingIntensity PRIVATE
enthalt die aktuelle Intensitit® des ausgewihlten Detektors

wird nicht initialisiert’

» float fIntensityNorm PRIVATE

ist ein Divisor, der zur Korrektur der aktuellen Intensitit des ausgewdhlten Detektors
(fIncomingIntensity) benutzt werden kann; wenn fIntensityNorm != 0, dann gilt
fIncomingIntensity 1= fIncomingIntensity/ fIntensityNorm

(sonst bleibt f IncomingIntensity unverdndert)

im Konstruktor mit O initialisiert

» float f£fNoiselevel PRIVATE
definiert das Rausch-Level; Intensitidten unterhalb von fNoiseLevel werden bei TGotoPeakCmd nicht
beachtet. im Konstruktor mit 300 initialisiert

» float fStartIntensity PUBLIC
wird nur bei Methode TTopographyExecute: :D1g_OnCommand gelesen, aber nie geschrieben

» float fPeakIntensity PUBLIC
dient zur Speicherung des Intensitidtsmaximums (siehe [5]: Abbildung 5) des ausgewéhlten Detektors; nur in
den von TCmd abgeleiteten Klassen benutzt

wird nicht initialisiert

» float fGoallIntensity PUBLIC
entspricht der Intensitdt des ausgewéhlten Detektors am Zielpunkt der Bewegung; nur in den von TCmd ab-

geleiteten Klassen benutzt
wird nicht initialisiert

» BOOL bInquireResult PUBLIC
toter Code

nur ein Lesezugriff:
o Methode ExecuteNextCmd

> BOOL b id Angle PROTECTED

toter Code
nur ein Schreibzugriff (was wird zugewiesen?):
o Methode Visualising: Wert des zweiten Parameters

> BOOL b _id PeakIntensity PROTECTED

toter Code
nur ein Schreibzugriff (was wird zugewiesen?):
® Methode Visualising: Wert des dritter Parameters

® Einheit ist abhingig vom Detektor
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» BOOL b _id Intensity PROTECTED
toter Code
nur ein Schreibzugriff (was wird zugewiesen?):

e Methode Visualising: Wert des vierten Parameters

» BOOL b_id HalfWidth PROTECTED

toter Code
nur ein Schreibzugriff (was wird zugewiesen?):
® Methode Visualising: Wert des fiinften Parameters

» BOOL b id Report PROTECTED
toter Code
nur ein Lesezugriff

o Methode Visualising: stattdessen kann der Wert des sechsten Parameters benutzt werden
nur ein Schreibzugriff (was wird zugewiesen?):

e Methode Visualising: Wert des sechsten Parameters

» int nFailurelId PROTECTED
toter Code; nur ein Schreibzugriff bei Methode StartCmdExecution (Verwechslung mit
TCmd: :nFailureId?)
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IV.1.3 Methoden

A

StartTimer

M _STEERG.CPP : :nAskTicks
Millisekunden warten

M_STEERG.CPP: :RecallSteering

Windows-Botschaft wm WakeUpSteering
ans Hauptfenster ,Steuerprogramm’

M_MAIN.CPP: : FrameWndProc

'

WakeUp
TheCmd: : IsReady sonst
ReadyReaction TheCmd: : WakeUp
_ A ..
Einzelkommando— CReady Riickgabewert CRecall
Verarbeitung
sonst Makroverarbeitung d.h.
TheMacro != NULL
ExecuteNextCmd
nichstes Kommando sonst
ist Stop

Abbildung 2 , Methodenaufrufe wihrend der Einzelkommando- bzw. Makroverarbeitung* (Quelle: selbst)

Die grau hinterlegten Methoden ermdglichen eine Pausierung der Kommandoverarbeitung. Die blau unter-
strichenen Member sind Teil des Steering-Objekts.

» TSteering( void ) PUBLIC

Der Konstruktor initialisiert einen kleinen Teil der Attribute. Diese sind unter 1V.1.2 Attribute besonders
gekennzeichnet.

Es wire sehr wichtig sicherzustellen, dass maximal ein Objekt vom Typ TSteering erzeugt werden
kann, da der Timer-Riickrufmechanismus (: :RecallSteering) und TCmd (und abgeleitete Klas-
sen) nur auf dem Steering-Objekt arbeiten.
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» BOOL Initialize( const HWND, PUBLIC

const int, const int )
deaktiviert (durch den Aufruf von Visualising (0, 0, 0, 0, 0, 0)) Meldungsausgaben bei Me-
thode SendReport und initialisiert die Makroverarbeitung, indem die drei Parameter an Methode
StartUp weitergegeben werden. AnschlieBend werden die in Tabelle 2 genannten Makros aus
STANDARD.MAK geladen (Methode LoadMacro). Sobald das Laden eines Makros fehlschlagt, wird
FALSE zuriickgegeben, sonst TRUE.

Methode Visualising verwendet hControlWnd, obwohl dieses erst bei Methode StartUp initia-
lisiert wird.

» BOOL LoadMacroByUser( void ) PUBLIC
14dt die in Tabelle 2 genannten Makros aus SCAN.MAK; Sobald das Laden eines Makros fehlschlagt, wird
FALSE zuriickgegeben, sonst TRUE.

» void Visualising( int, int, int, PUBLIC

int, int, int )
Parameter zwei bis fiinf sind toter Code
Wertebereich BOOL ist fiir den ersten und sechsten Parameter ausreichend; Diese Parameter regeln, wie die
Meldungen bei Methode SendReport ausgegeben werden. Der erste Parameter gibt an, ob Meldungen
ausgegeben werden sollen (wird bSendReport zugewiesen). Der sechste Parameter regelt, wo die Mel-
dungen ausgegeben werden (siche Methode SendReport):

® TRUE —» hReportList wird mit dem Handle des Steuerelements mit Ressourcen-Id
id Report initialisiert, das sich im Fenster mit dem Handle hControlWnd befindet

e FALSE — wird hReportList mit NULL initialisiert

» BOOL StartUp( const HWND, PUBLIC
const int, const int )

der erste Parameter wird hControlWnd zugewiesen; der zweite Parameter entspricht dem Index des An-
triebs, der ausgewihlt werden soll (siehe [1]: m1SetAxis); der dritte Parameter entspricht dem Index des
auszuwihlenden Detektors (siche [3]: TDList: :DP (int))

Riickgabewert stets TRUE

» BOOL Reset( void ) PUBLIC
bricht die Verarbeitung des aktuellen Makros ab; Makro kann spéter nicht fortgesetzt werden; Riickgabewert
stets TRUE

» BOOL ToggleInterrupt( void ) PUBLIC
Bei DbInterrupted == FALSE wird die Makroausfilhrung gestoppt.  AnschlieBend
(bInterrupted == TRUE) kann die Ausfiihrung ab diesem Punkt fortgesetzt werden, wenn Methode

ToggleInterrupt erneut aufgerufen wird. gibt den neuen Wert von bToggleInterrupt zuriick, d.h.
Aktion erfolgreich?
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» BOOL LoadMacro( LPSTR, LPSTR ) PUBLIC

ladt das Makro mit dem Namen des ersten Parameters aus der mak-Datei mit dem Namen des zweiten Para-
meters (der Dateiname darf keinen Pfad beinhalten und muss auf ,, MAK* enden; die Datei wird in dem Ver-
zeichnis gesucht, wo die Anwendung gestartet wird). Bei FErfolg wird das Makro in
aMacroList eingefiigt — wenn bereits ein Makro dieses Typs (TMacroId) existiert, wird dieses geldscht
— anschlieBend wird nMacroNumber um eins erhoht.

Die Methode gibt TRUE zuriick, wenn das Makro erfolgreich geladen wurde — FALSE in jeden erdenklichen
Fehlerfall (Datei oder Makro nicht gefunden oder Syntaxfehler).

Nicht in jedem Fall wird das Dateihandle wieder freigegeben. Zum Ldéschen eines vorhandenen Mak-
ros, sollte Methode DeleteMacro benutzt werden.

» BOOL DeleteMacro( TMacroTag* ) PUBLIC
16scht das erste Makro aus aMacroList, das den Namen des (als Parameter {ibergebenen) Makros besitzt

und verringert nMacroNumber um 1; FALSE wird zuriickgegeben, wenn der Parameter NULL ist, sonst
TRUE

Wenn das Makro nicht vorhanden ist, kommt es zu einem Fehler.

» TMacroTag* GetMacroByNumber( int ) PUBLIC
gibt einen Zeiger auf das Makro aus aMacroList zuriick (den Index bestimmt der erste Parameter); Riick-
gabewert ist NULL, wenn der Parameter den Wertebereich [0 .. nMacroNumber—-1] verletzt

bei der Priifung des Wertsbereichs konnen Fehler auftreten

» TMacroTag* GetMacroById( TMacrold ) PUBLIC
sucht in aMacroList nach einen Makro mit dem (als Parameter tibergeben) Typ; bei Erfolg wird ein Zei-
ger auf das gefundene Makro zuriickgegeben, sonst NULL

» TMacroTag* GetMacroByName ( LPSTR ) PUBLIC
wie Methode GetMacroById, hier wird jedoch ein Makro mit dem (als Parameter {ibergebenen) Namen
gesucht

» int GetMacroCount( void ) PUBLIC
gibt die Anzahl der Makros in aMacroList zurilick (entspricht nMacroNumber)

» HWND GetControlWnd( void ) PUBLIC
gibt das Fensterhandle hControlWnd zuriick

» BOOL IsResponding( void ) PUBLIC
gibt an, ob Methode SendReport Meldungen ausgeben soll (entspricht bSendReport)

» double GetDistance( wvoid ) PUBLIC
gibt die aktuelle Absolutposition (in Nutzereinheiten) des ausgewéhlten Antriebs zuriick

» BOOL IsPositionValid( wvoid ) PUBLIC
gibt an, ob die Positionierung des ausgewihlten Antriebs erfolgreich war (entspricht
bPositionValid des aktuellen Kommandos)
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» BOOL DeviceRequest( void ) PUBLIC

ermittelt die aktuelle Intensitit des ausgewdhlten Detektors und dividiert sie durch
fIntensityNorm; das Ergebnis wird in fIncomingIntensityIntensity gespeichert. Anschlie-
Bend wird die Funktionalitidt von Methode WakeUp durchgefiihrt. Riickgabewert ist stets TRUE

» float GetIntensity( void ) PUBLIC
gibt die aktuelle Intensitit’ des ausgewihlten Detektors zuriick (entspricht fIncomingIntensity)

» float GetNorm( void ) PUBLIC
gibt den Divisor, der zur Korrektur der aktuellen Intensitdt verwendet werden kann zuriick (entspricht
fIntensityNorm)

» float GetSigma( void ) PUBLIC
gibt den Faktor £Sigma des ausgewdhlten Detektors zuriick (entspricht einem Wert, der aus der aktuellen
Intensitit berechnet wird, siche Methode TDevice: :CalculateSigma); Quelle: [3]

» float GetNoiselevel( void ) PUBLIC
gibt das Rausch-Level (fNoiseLevel) zuriick

» int StartMacroExecution( TMacroTag*, HWND ) PUBLIC

priift ob der erste Parameter verschieden von NULL ist, sonst wird FALSE zuriickgegeben; Wenn bereits ein
Makro ausgefiihrt wird, ist der Riickgabewert ebenfalls FALSE. Sonst wird der Detektor eingerichtet, das
(als ersten Parameter) {ibergebene Makro wird ausgefiihrt, der zweite Parameter wird hHostWindow zuge-
wiesen und TRUE zuriickgegeben. siche Abbildung 2

Wertebereich BOOL des Riickgabewerts ausreichend

» int StartCmdExecution( TCmdTag ) PUBLIC

Wenn das (als Parameter iibergebene) Kommando NULL ist, wird FALSE zuriickgegeben. sonst wird der
Detektor eingerichtet und ein dem Kommandotyp entsprechendes Objekt erzeugt, das die gewiinschte Funk-
tionalitit durchfiihrt. Bei einem unbekannten Kommandotyp oder bei Fehlern wéhrend der Kommandoaus-
flihrung wird FALSE zurlickgegeben, sonst wird Methode StartTimer aufgerufen (um die Kommando-
ausfithrung fiir einige Augenblicke zu pausieren) und TRUE zuriickgegeben. siche Abbildung 2

» int StartCmdExecution( TCmdId, int, int, PUBLIC

LPSTR, HWND )
erzeugt ein neues Kommando: der erste Parameter ist der Typ (TCmd: : Id), der zweite bis vierte Parameter
(Wertebereich des zweiten und dritten Parameters sollte TCParam sein) sind der erste bis dritte Kom-
mandoparameter (TCmd: : P1 bis TCmd: : P3); anschlieBend wird dieses Kommando ausgefiihrt und der
Riickgabewert von StartCmdExecution ( TCmdTag ) zuriickgegeben

7 Einheit ist abhéingig vom Detektor
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» int ExecuteNextCmd( void ) PRIVATE

Sobald das erste Kommando bei Methode StartMacroExecution erfolgreich durchgefiihrt und eine
kleine Pause gemacht wurde (siche Abbildung 2), wird das nidchste Kommando ausgefiihrt (auch Spriinge
werden unterstiitzt). Fiir das nichste Kommando wird wiederum Methode ExecuteNextCmd verwendet.
Nachdem das nichste Kommando gestartet wurde, wird TRUE zuriickgegeben; ist das Kommando vom Typ
Stop, wird FALSE zuriickgegeben.

» BOOL ParsingMacrold( TMacroTagé&, LPSTR ) PRIVATE

iibersetzt die (als Parameter ilibergebene) “beliebige*, texturelle Bezeichnung eines Makros in dessen Typ
und speichert diese bei Erfolg im Makro (das als erster Parameter tibergeben wird); Wenn ein Makro diesen
Typs bereits in aMacroList vorhanden ist oder die Bezeichnung nicht iibersetzt werden kann, wird FAL-
SE zurlickgegeben, sonst TRUE. siche Tabelle 2

Schlechter Programmierstil, durch die nicht bendtigte, methodenumschlieSende
while (1) — Schleife wird eine Endlosschleife suggeriert.

» BOOL ParsingCmd( TCmdTagg, PRIVATE

LPSTR, LPSTR, LPSTR, LPSTR )
tibersetzt die (als ersten Parameter {ibergebene) “beliebige, texturelle Bezeichnung eines Kommandos in
dessen Typ; die Parameter drei bis fiinf werden (abhéngig von diesem Typ) als Kommandoparameter inter-
pretiert, die bei Erfolg (zusammen mit dem Typ) im ersten Parameter abgespeichert werden. Wenn die Be-
zeichnung nicht libersetzt werden konnte oder einer der Parameter fehlt oder ungiiltig ist, wird eine Meldung
ausgegeben und FALSE zuriickgegeben, sonst TRUE. siche Tabelle 4
Schlechter Programmierstil, durch die nicht benotigte, methodenumschlieflende
while (1) — Schleife wird eine Endlosschleife suggeriert.

» TCParam ParsingCmdParam( LPSTR param ) PRIVATE

tibersetzt die (als ersten Parameter iibergebene) “beliebige®, texturelle Bezeichnung von ausgewéhlten Para-
metern in dessen Typ und gibt ihn zuriick (bei fehlerhaftem oder unbekanntem Parameter wird O zuriickge-
geben); siche Tabelle 5

» void SetResponse( BOOL ) PUBLIC

weist den ersten Parameter bSendReport zu (gibt an, ob Methode SendReport Meldungen ausgeben
soll)

» void SetNorm( float ) PUBLIC
setzt den Divisor, der zur Korrektur der aktuellen Intensitit verwendet werden kann zuriick auf den (als Pa-
rameter iibergebenen) Wert (entspricht fIntensityNorm)

» void SetNoiselevel( float ) PUBLIC
setzt das Rausch-Level (fNoiseLevel) auf den (als Parameter ibergebenen) Wert

» BOOL GetFileline( FILE*, LPSTR, int ) PRIVATE
liest eine Zeile aus der Datei mit dem Handle des ersten Parameters in die (als zweiten Parameter {ibergebe-
ne) Zeichenkette; Die Maximalldnge des drittem Parameters wird dabei nicht iiberschritten.

Riickgabewert TRUE «> Zeile fehlerfrei gelesen, Maximallédnge wurde nicht tiberschritten
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» void SendReport( void ) PROTECTED
wenn bSendReport == FALSE oder MessageBuffer == NULL ist, wird keine Meldung ausgege-
ben; wenn hReportList != NULL, wird Meldung MessageBuffer am Ende des Listenfelds hinzu-

gefiigt, sonst wird die Meldung im Hauptfenster ,Steuerprogramm’ ausgegeben

» BOOL StartTimer( int ) PRIVATE

Wenn bereits ein Timer gestartet ist (bTimerActive == TRUE), wird FALSE zuriickgegeben. Sonst
wird bTimerActive auf TRUE gesetzt und versucht einen neuen Timer zu installieren, schldgt dies fehl
wird FALSE zuriickgegeben, sonst TRUE. Bei Erfolg enthélt : : nEvent das Handle zum Timer, sonst 0.
Der Parameter (Wertebereich BOOL ausreichend) gibt an, ob : : nAskIdx dekrementiert (FALSE) oder auf
: :nMaxAskNumber gesetzt (TRUE) wird. Solange der Timer aktiv ist, wird kontinuierlich Methode
: :RecallSteering aufgerufen. siche Abbildung 2

bTimerActive erhilt den Wert TRUE, bevor klar ist, ob ein Timer installiert werden kann.
: :nEvent sollte stattdessen dazu verwendet werden, einen aktiven Timer zu identifizieren.

» BOOL StopTimer( void ) PRIVATE
stoppt den Timer, falls dieser aktiv ist; setzt bTimerActive auf FALSE und : :nEvent auf 0; Riickga-
bewert stets TRUE

» void WakeUp( void ) PROTECTED

siche Abbildung 2; zusétzlich wird auch der Riickgabewert CMeasure von Methode TheCmd : : WakeUp
ausgewertet, dann wird die Detektormessung neu gestartet und Statusinformationen des bearbeiteten Kom-
mandos werden ausgegeben (Methode SendReport)

» BOOL ReadyReaction( void ) PRIVATE
siche Abbildung 2; zusétzlich werden Statusinformationen des bearbeiten Kommandos ausgegeben (Methode
SendReport)

» void NotifyMacroReady( void ) PUBLIC
stoppt den Detektor und benachrichtigt das Fenster mit dem Handle hHostWindow (liber die Windowsbot-
schaft cm SteeringReady), dass die Ausfiihrung des Makros beendet ist; siche Abbildung 2

» void NotifyCmdReady( void ) PUBLIC
Quellcode ist vollig identisch zu Methode Not i fyMacroReady; wird jedoch aufgerufen, um die Beendi-
gung eines Einzelkommandos zu verkiinden; siche Abbildung 2

» int TimerRequest( void ) PRIVATE
deklariert aber nicht implementiert (Warum kein Compilerfehler?)

» int CallMacro( TMacroTag* ) PUBLIC
toter Code (Quelle: [6])

» BOOL IsMacroCalled( wvoid ) PRIVATE
toter Code (Quelle: [6])
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» int ReturnMacroCall( wvoid ) PRIVATE

toter Code (Quelle: [6])

IV.1.4 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 1080
,LOC of Implementation”® LOCI 981
,LOC of Declaration’ LOCD 99
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 34
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 43
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 77
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 0
,Percentage of Private Members’ PPrivM 28
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 19
,Percentage of Public Members’ PPubM 53
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 193
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 179
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 6
,Cyclomatic Complexity’ CC 193
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 112
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 11

Tabelle 9 , ausgewihlte Metriken der Klasse TSteering“ (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TSteering findet man (wenn nétig) dem

jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

¥ Diese Metriken sind nicht Bestandteil von Together, sondern wurden manuell ermittelt.
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IV.2 Klasse TCmd

Deklaration  : M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H

Obwohl es keine abstrakten Methoden gibt, werden nur Objekte von den von TCmd abgeleiteten Klassen
(Spezialisierungen) erstellt.

IV.2.1 Friends

Griinde fiir die Friend-Relation

TSteering nFailureld, bRestart

Tabelle 10 ,,Friends der Klasse TCmd* (Quelle: selbst)

IV.2.2 Attribute

» TCCode eStep PROTECTED
gibt an, welcher Schritt als nichstes (bei der Kommandoverarbeitung) ausgefiihrt werden soll; siche Tabelle 7

wird nicht initialisiert

» BOOL bNoMeasure PROTECTED

gibt an, dass keine Intensitdtsmessung des ausgewdhlten Detektors stattfinden soll, wenn Methode WakeUp
das nichste Mal aufgerufen wird; im Konstruktor mit FALSE initialisiert und im Konstruktor bei fast allen
abgeleiteten Klassen mit TRUE initialisiert

» BOOL* bMoveOk PROTECTED

Liste von BOOL-Werten, die Anzahl der Elemente entspricht der Anzahl der angeschlossenen Antriebe
(siche [1]: m1GetAxisNumber); Jedes Element gibt an, ob sich der Antrieb (der diesem Index entspricht)
bewegt. Liste wird im Konstruktor dynamisch erzeugt und im Destruktor freigegeben

» int nFailureId PROTECTED
kennzeichnet verschiedene Fehlerzustinde wihrend der Kommandoverarbeitung — die Bedeutung variiert
von Kommando zu Kommando (Die leeren Zellen geben an, dass der angegebene Wert bei dieser Klasse
nicht verwendet wird.):

__ WertvonnFailure .0 1 1

TSaveDataCmd speichern der Datendatei fehlge-
5 | schlagen
TChooseAxisCmd :ﬂg der als Parameter angegebene
q% Antrieb konnte nicht ausgewéhlt
2 | werden
TChooseDeviceCmd i | der als Parameter angegebene
% Detektor konnte nicht ausgewdhlt
L; werden
TGotoIntensityCmd E die zu suchende Intensitat
k7 (fSearchIntensity) ist
FH (wider Erwarten) 0
sonst

Tabelle 11 , Bedeutung der Werte in den Klassen, wo nFailure benutzt wird“ (Quelle: selbst)

die Makroverarbeitung in Methode TSteering::StartCmdExecution wird abgebrochen, wenn
nFailure auf einen von 0 verschiedenen Wert setzt; im Konstruktor mit 0 initialisiert
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» BOOL DbRestart PROTECTED

gibt an, dass die Makroverarbeitung mit Methode TSteering: : ToggleInterrupt unterbrochen und
soeben wieder fortgesetzt wurde; wird nur bei TScanCmd und TAreaScanCmd verwendet, dort im Kon-
struktor jeweils mit FALSE initialisiert

» TCmdId eCmdId PRIVATE
speichert den Kommando-Typ; im Konstruktor mit dem Typ der (als Parameter iibergebenen) Kommandoin-
formationen initialisiert

» BOOL bPositionValid PRIVATE
gibt an, ob die Positionierung des ausgewihlten Antriebs erfolgreich war; im Konstruktor mit TRUE initiali-
siert

1V.2.3 Methoden

» TCmd( TCmdTag ) PUBLIC
im Konstruktor wird bMoveOk dynamisch erzeugt und ein Grofteil der unter IV.2.2 Attribute initialisiert

» virtual ~TCmd( void ) PUBLIC
gibt die dynamisch erzeugte Liste bMoveOk wieder frei

» TCCode DoAction( void ) PUBLIC

setzt die Verarbeitung des Kommandos im ndchsten Schritt fort; je nach eStep (CFirstStep,
CControlStep, CReadyStep bzw. CReady) der Riickgabewert einer Methode (FirstStep,
ControlStep, ReadyStep bzw. Ready) zuriickgegeben

» virtual TCCode FirstStep( void ) PUBLIC
» virtual TCCode ControlStep( void ) PUBLIC
» virtual TCCode ReadyStep( void ) PUBLIC
» virtual TCCode Ready( void ) PUBLIC

geben hier alle nur CReady (Kommandoverarbeitung erfolgreich beendet) zuriick

die abgeleiteten Klassen konnen hier den nédchsten Schritt der Kommandoverarbeitung implementieren und
zuriickgeben welches der néchste, zu verarbeitenden Schritt ist

» virtual TCCode WakeUp( void ) PUBLIC

wird aufgerufen, nachdem die Kommandoausfithrung pausiert wurde; priift, ob die durch das Kommando
gestarteten Antriebe mittlerweile still stehen; ist dies nicht der Fall, wird CRecall zuriickgegeben; wenn
die Antriecbe stehen wird entweder der Riickgabewert von Methode DoAction (wenn
bNoMeasure == TRUE) oder CMeasure zuriickgegeben; siche Abbildung 2
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» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC

gibt hier nur TRUE zuriick

In den abgeleiteten Klassen tiberschrieben, dort wird — je nach Fehlerzustand der in nFailureId abgelegt
ist — eine Fehlermeldung im ersten Parameter platziert und stets TRUE zuriickgegeben. Wird nur von
TSteering aufgerufen, um den Grund fiir die fehlgeschlagene Kommandoausfiihrung ausgeben zu kon-
nen.

toter Code: In den Klassen TSetFileNameCmd und TSetupScanCmd, weil nFailureId keine von 0
verschiedenen Werte annehmen kann.

» BOOL IsPositionValid( wvoid ) PUBLIC
gibt bPositionValid zuriick; gibt an, ob die Positionierung des ausgewahlten Antriebs erfolgreich war

» BOOL IsReady( void ) PUBLIC
gibt zuriick, ob eStep == CReady ist (Kommandoverarbeitung erfolgreich beendet)
» TCmdId GetId( void ) PUBLIC

gibt eStep (was ist der nidchste Schritt der der Kommandoverarbeitung) zuriick

» BOOL StartMove( const int, double ) PUBLIC

bewegt den Antrieb mit dem Index der als erster Parameter angegeben wird zur Absolutposition (in
Nutzereinheiten) im zweiten Parameter; nach erfolgreicher Positionierung wird TRUE — sonst FALSE — zu-
riickgegeben

» virtual BOOL DeviceRequest( void ) PUBLIC
toter Code; nur Riickgabe von TRUE (Quelle: [6])

» virtual LPSTR GetFailure( void ) PUBLIC
toter Code; nur Riickgabe von “Fehler™ (Quelle: [6])
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IV.2.4 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert

Klasse

,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 158

,LOC of Implementation’ LOCI 118

,LOC of Declaration’ LOCD 40

,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 7

,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 13

,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 20

,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5)

,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 0

,Percentage of Private Members’ PPrivM 9

,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 23

,Percentage of Public Members’ PPubM 68

,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 22
Attribute

,Attribute Complexity’ |AC 55
Methoden

,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 2

,Cyclomatic Complexity’ CC 22
Kommentare

,Number Of Comments’ NOC 18

,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 25

Tabelle 12 ,,ausgewihlte Metriken der Klasse TCmd* (Quelle: Together

¥ Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TCmd findet man (wenn nétig) dem jeweiligen

Member, rot

IvV.3

hervorgehoben.

Klasse TChooseAxisCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TChooseAxisCmd kdnnen erzeugt werden.

IV.3.1 Methoden

» TChooseAxisCmd( TCmdTag ) PUBLIC

wihlt die Antriebsachse (die als erster Kommandoparameter in den -informationen libergebenen wird) aus
(gliltige Werte: TAx1sType); Bei Misserfolg wird nFailureId 1 gesetzt. AnschlieBend ist das Kom-
mando beendet, eStep wird CReady gesetzt.

» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC
iiberschrieben um "ChooseAxis Failed" (nFailureId == 1) oder "ChooseAxis Ready" (sonst) im ersten
Parameter zuriickzugeben; Riickgabewert stets TRUE
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IV.3.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 29
,LOC of Implementation’ LOCI 23
,LOC of Declaration’ LOCD 6
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 1
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 4
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 4
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 3
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 10

Tabelle 13 , ausgewihlte Metriken der Klasse TChooseAxisCmd® (Quelle: Together” ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfélligkeit und -toleranz der Klasse TChooseAx1sCmd findet man (wenn notig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.4 Klasse TSetWidthCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TSetWidthCmd kdnnen erzeugt werden.

IV.4.1 Methoden

» TSetWidthCmd( TCmdTag ) PUBLIC

setzt die Schrittweite (die als dritter Kommandoparameter in den -informationen tibergebenen wird) fiir den
ausgewdhlten Antrieb (giiltige Werte: £loat); AnschlieBend ist das Kommando beendet, eStep wird
CReady gesetzt.

» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC
iiberschrieben um stets "SetWidth Ready" im ersten Parameter zuriickzugeben; Riickgabewert stets TRUE
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IV4.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 25
,LOC of Implementation’ LOCI 19
,LOC of Declaration’ LOCD 6
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 1
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 2
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 2
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 3
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 11

Tabelle 14 , ausgewihlte Metriken der Klasse TSetWidthCmd® (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TSetWidthCmd findet man (wenn notig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.5 Klasse TLoadPointCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H

Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TLoadPointCmd kdnnen erzeugt werden.
IV.5.1 Methoden

» TLoadPointCmd( TCmdTag ) PUBLIC
Abhidngig vom ersten Kommandoparameter in den (als Parameter libergebenen) -informationen wird
TSteering: :dGoalDistance in einem anderen Attribut von TSteering gespeichert.

erster Kommandoparameter TSteering: :dGoalDistance gespeichert in ‘

Argument TSteering: :dCalcArg [<zweiter Kommandoparameter>]
Start TSteering::dStartPoint
Peak TSteering: :dPeakPoint

Tabelle 15 ,, Moglichkeiten bei der Arbeitsweise von TLoadPointCmd* (Quelle: selbst)
Anschlielend ist das Kommando beendet, e Step wird CReady gesetzt.
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» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC
iiberschrieben um stets "LoadPoint Ready" im ersten Parameter zuriickzugeben; Riickgabewert stets TRUE

IV.5.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 34
,LOC of Implementation’ LOCI 27
,LOC of Declaration’ LOCD 7
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 1
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI (0, 30) 2
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 2
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 5
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 16

Tabelle 16 ,,ausgewihlte Metriken der Klasse TLoadPointCmd* (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TLoadPointCmd findet man (wenn notig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.
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IV.6 Klasse TMoveToPointCmd

Deklaration  : M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H

Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TMoveToPointCmd konnen erzeugt werden.

IV.6.1 Methoden

» TMoveToPointCmd( TCmdTag ) PUBLIC
Abhéngig vom ersten Kommandoparameter in den (als Parameter {ibergebenen) -informationen wird eine
Absolutposition des ausgewahlten Antriebs angefahren.

erster Kommandoparameter anzufahrende Absolutposition ‘
Peak TSteering: :dPeakPoint . )

, : siehe TLoadPointCmd
Start TSteering::dStartPoint
LastGoal TSteering::dGoalDistance spart TLoadPointCmd ein
Result TSteering::dCalcResult siche TCalculateCmd
Relative <aktuelle Antriebsposition> + <dritter Kommandoparameter>
sonst <dritter Kommandoparameter>

Tabelle 17 ,,Moglichkeiten bei der Positionierung von TMoveToPointCmd® (Quelle: selbst)
Anschlieflend ist das Kommando beendet, eStep wird CReady gesetzt.

» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC

tiberschrieben um stets "MoveToPoint Ready" im ersten Parameter zuriickzugeben; Riickgabewert stets
TRUE

» virtual TCCode ReadyStep( void ) PUBLIC
eStep wird CReady gesetzt und CReady zuriickgegeben

toter Code — wiirde diese Methode hier nicht iiberschrieben werden, wiirde dies dieselben Ergebnisse
liefern
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IV.6.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 52
,LOC of Implementation’ LOCI 45
,LOC of Declaration’ LOCD 7
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 2
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 2
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 2
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 3
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 3
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 7
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 13

Tabelle 18 ,ausgewihlte Metriken der Klasse TMoveToPointCmd® (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TMoveToPointCmd findet man (wenn nétig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

Iv.7

Klasse TChooseDeviceCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H

Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TChooseDeviceCmd kénnen erzeugt werden.

Iv.7.1

Methoden

» TChooseDeviceCmd( TCmdTag )

PUBLIC

wihlt den Detektor (der als erster Kommandoparameter in den -informationen libergebenen wird) aus (giilti-
ge Werte: Index in 1pDList) — bei Misserfolg wird nFailureId 1 gesetzt. Dann werden
fExposureTime, dwExposureCounts und fFailure des ausgewdhlten Detektors gesetzt. Die Werte
sind (durch ein je Leerzeichen voneinander getrennt, also <float> <DWORD> <float>) im dritten
Kommandoparameter gespeichert. Anschlieend ist das Kommando beendet, eStep wird CReady gesetzt.

Wenn der Detektor nicht erfolgreich ausgewiihlt werden konnte, werden die Parameter — des falschen
(weil aktuellen) Detektors — gedndert.

» virtual BOOL GetShowData( LPSTR )
iiberschrieben um "ChooseDevice Fail" (nFailurelId ==
ersten Parameter zuriickzugeben; Riickgabewert stets TRUE

PUBLIC
1) oder "ChooseDevice Ready" (sonst) im
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IV.7.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 39
,LOC of Implementation’ LOCI 33
,LOC of Declaration’ LOCD 6
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 1
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 7
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC | 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 7
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 4
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 9

Tabelle 19 , ausgewihlte Metriken der Klasse TChooseDeviceCmd® (Quelle: Together” ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfalligkeit und -toleranz der Klasse TChooseDeviceCmd findet man (wenn
notig) dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.8 Klasse TGotolntensityCmd

Deklaration  : M_STEERH.CPP
Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TGotoIntensityCmd konnen erzeugt werden.

Dieses Kommando sucht eine Intensitit’ des ausgewahlten Detektors, die durch Bewegung des aktuellen
Antriebs angefahren wird. Der erste Kommandoparameter regelt ob der Antrieb bevorzugt riickwérts
(SmallSide) oder vorwirts (sonst) bewegt werden soll, solange die gesuchte Intensitdt nicht erreicht ist.
Der zweite Kommandoparameter bestimmt wie die Antriebsposition zu berechnen und anzufahren ist, wenn
an der gesuchten Intensitdt vorbeigefahren wurde (giiltige Werte siche nReadyAction).

IV.8.1 Attribute

» int nMotor PRIVATE
Index des (zu Beginn des Kommandos) ausgewihlten Antriebs (siehe [1]: m1GetAxis); im Konstruktor
initialisiert

? Vielfaches aus Peak-Intensitit und drittem Kommandoparameter (darf nur £1oat-Werte kleiner gleich 1 annehmen,
sonst kommt es zur Endlosschleife)
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» BOOL bSmallAngleSide PRIVATE
gibt an, ob der erste Kommandoparameter SmallSide entspricht; bei TRUE wird der Antrieb in Methode
FirstStep riickwirts (sonst nach vorwirts) bewegt; im Konstruktor initialisiert

Inkonsistenz: wird komplementir zu TGotoPeakCmd verwendet

» float fSearchIntensity PRIVATE
entspricht der anzusteuernden Intensitét; im Konstruktor als Produkt aus
TSteering: :dPeakIntensity und dem dritten Kommandoparameter berechnet

» int nlifo PRIVATE
bestimmt wie viele Elemente in dDistance und fIntensity enthalten sein sollen; im Konstruktor mit
3 initialisiert (2 wiirde vollig ausreichen)

sollte unbedingt const sein, um filschlichen Schreibzugriff zu verhindern (kann static sein)

» double* dDistance PRIVATE

ist eine im Konstruktor dynamisch erzeugte Liste mit nL.i fo Elementen; Sie dient als ,,History* der zuletzt
angefahrenen Absolutposition des ausgewdéhlten Antriebs. bei Methode ControlStep wird der aktuelle
Wert (dDistance [0]) mit dem letzten Wert verglichen (dDistance[1])

» float* fIntensity PRIVATE
wie dDistance, jedoch fiir die Intensitdtswerte des verwendeten Detektors

» TCParam nReadyAction PRIVATE
bestimmt, wie die endgiiltige Absolutposition des Antriebs in Methode ControlStep zu berechnen ist; im
Konstruktor mit dem Wert des zweiten Kommandoparameters initialisiert; giiltige Werte

® BackMove (anfahren der zuletzt angefahrenen Absolutposition) und
® Interpolation (Interpolation zwischen aktuellen und letzten Absolutposition und Intensitdtswerten)
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IV.8.2 Methoden

vom Konstruktor ... ; ... weiter bei Methode Firs tStep

Antrieb (abhingig von bSmallAngleSide) schrittweise vorwirts (FALSE) oder riickwirts (TRUE) bewegen

weiter bei Methode ControlStep V

Werte in dDistamce und £Intensity um eins nach hinten verschieben :‘
aktuelle Antriebsposition in dDistance[0] und
aktuellen Intensititswert in fIntensity[0] speichern
diffThis = fSearchIntensity — fIntensity[0] (zu suchende minus aktuelle Intensitit)
diffLast = fSearchIntensitv - fIntensitvI11 (zu suchende minus letzte Intensitit)
eine Intensitit ist groBer, die andere sonst sind beide** entweder kleiner oder
ist kleiner der gesuchten Intensitit grofier der zu suchenden Intensitdt
bSmallSide auswerten
TRU‘EA‘sonst
Antrieb (abhéngig von diffThis) Antrieb (abhéngig von diffLast)
schrittweise vorwiérts (>0) oder schrittweise riickwirts (>0) oder
nReadyAction auswerten riickwiirts (£0) bewegen vorwirts (£0) bewegen
BackMove l lInterpolation T T e Lt
letzte Antriebspositi- interpolierte An-
on (dDistance[1]) triebsposition berech-
anfahren nen und anfahren

- . . = ek . e
§ weiter bei Methode ReadyStep § aktuelle und zuletzt gemessene Intensitit

nReadyAction auswerten

Interpolation
BackMove

Abbildung 3 ,,Schematische Darstellung der Abldufe bei TGotoIntensityCmd® (Quelle: selbst)
blau unterstrichen sind Attribute des Steering-Objekts; punktierte Pfeile bedeuten Kommando-Pausierung
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» TGotoIntensityCmd( TCmdTag ) PUBLIC
erzeugt dDistance und fIntensity dynamisch und initialisiert jedes, der unter IV.8.1 Attribute ge-
nannte, Attribut

» ~TGotoIntensityCmd( void ) PUBLIC
gibt die dynamisch erzeugten Listen dDistance und fIntensity wieder frei

» virtual TCCode FirstStep( void ) PUBLIC

aktuelle Absolutposition und Intensitdtswert in dDistance[0] und fIntensity[0] speichern; abhén-
gig von bSmallAngleSide wird der Antrieb entweder um einen Schritt riickwérts (TRUE) oder vorwirts
(FALSE) bewegt. nach einer Pausierung der Kommandoverarbeitung wird in Methode ControlStep fort-
gesetzt

» virtual TCCode ControlStep( void ) PUBLIC

Wert in dDistance und fIntensity um eins nach hinten verschieben (,,History*) und die aktuelle Ab-
solutposition und Intensitidtswert in dDistance [0] und fIntensity[0] speichern;

diffThis = fSearchIntensity — fIntensity[O0] und

difflLast = fSearchIntensity - fIntensity[l]

e diffThis - diffLast < 0 (eine Intensitdt ist groBer, die andere kleiner der gesuchten Intensitét)
In Abhingigkeit von nReadyAction wird eine Antriebsposition interpoliert und angefahren (Inter-
polation) oder die zuletzt verwendete angefahren (BackMove) berechnet und angefahren. nach einer
Pausierung der Kommandoverarbeitung wird in Methode ReadyStep fortgesetzt.

Sollte hier nicht auch der Fall dif£fThis - diffLast == 0 (aktuelle oder letzte Intensitit
stimmt mit der gesuchten Intensitit iiberein) mit eingeschlossen werden?

e sonst (entweder sind beide'” kleiner oder groBer der gesuchten Intensitit)

In beiden Féllen wird nach der Pausierung der Kommandoverarbeitung wieder Methode ControlStep
aufgerufen.

m DbSmallAngleSide == TRUE
wenn diffThis > 0 (aktuelle ist kleiner der gesuchten Intensitét), dann Antrieb einen Schritt
vorwirts (sonst riickwirts bewegt)

m  sonst
wenn diffLast > 0 (letzte ist kleiner der gesuchten Intensitit), dann Antrieb einen Schritt riick-
wirts (sonst vorwarts bewegen)
Warum wird hier nicht di ££This ausgewertet? Diese Abfrage ist im Quelltext als vermutli-
che Fehlerquelle gekennzeichnet.

In jedem Fall wird CRecall zuriickgegebenen

» virtual TCCode ReadyStep( void ) PUBLIC

wenn nReadyAction == Interpolation ist, wird TSteering::dGoalDistance und
TSteering::fGoalIntensity berechnet; bei BackMove wird die aktuelle Absolutposition in
TSteering: :dGoalDistance und die aktuelle Intensitit in TSteering: :fGoalIntensity ge-
speichert; abschlieBend kennzeichnet eStep = CReady, dass die Kommandoverarbeitung erfolgreich
beendet wurde; gibt CReady zuriick

10 die aktuelle und letzte Intensitit
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» virtual BOOL GetShowData( LPSTR )
gibt in Abhéngigkeit von eStep einen Text im ersten Parameter und TRUE als Riickgabewert zuriick

PUBLIC

eStep Riickgabe im ersten Parameter
CReady "Gotolntensity Ready"
CFirstStep "Ziel-Intensitdt <i>"  (wobei <i>= fSearchIntensity ist)
CControlStep | "D:<d> L:i<i>" (wobei <d>=dDistance[0] und <i>= fIntensity[0] ist)
sonst 0

Tabelle 20 ,,Moglichkeiten der Textriickgabe bei TGotoIntensityCmd: : GetShowData* (Quelle: selbst)

IV.8.3 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 145
,LOC of Implementation’ LOCI 126
,LOC of Declaration’ LOCD 19
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 7
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 4
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 11
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 4
,Percentage of Private Members’ PPrivM 54
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 46
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 14
Attribute
,Attribute Complexity’ | AC | 40
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 14
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 24
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 15

Tabelle 21 ,ausgewihlte Metriken der Klasse TGotoIntensityCmd® (Quelle: Together® ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfélligkeit und -toleranz der Klasse TGotoIntensityCmd findet man (wenn
notig) dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.9 Klasse TGotoPeakCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TGotoPeakCmd kdnnen erzeugt werden.
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IV.9.1 Attribute

» int nMotor PRIVATE

Index des ausgewédhlten Antriebs (siche [1]: m1GetAxis); im Konstruktor mit aktuell ausgewdhltem An-
trieb initialisiert

» BOOL bSmallAngleSide PRIVATE
gibt an, ob der erste Kommandoparameter SmallSide entspricht; bei TRUE wird der Antrieb in Methode
FirstStep vorwirts (sonst nach riickwirts) bewegt; im Konstruktor initialisiert

» BOOL bFlankDetected PRIVATE

gibt an, dass eine Antriebsposition mit “hinreichender Genauigkeit zum Peak® erreicht wurde;list dies der
Fall, wird die Bewegungsrichtung gedndert und der ausgewihlte Antrieb wird auf den Peak eingependelt. im
Konstruktor mit FALSE initialisiert

» TCParam nReadyAction PRIVATE
bestimmt, wie TSteering: :dGoalDistance, TSteering::dPeakPoint und
TSteering::fPeakIntensity in Methode ReadyStep zu berechnen sind (nReadyAction ==
Interpolation) bzw. dass der Antrieb die letzte Position wieder anfahren soll (BackMove)

» int nlLifo PRIVATE
bestimmt wie viele Elemente in dDistance und fIntensity enthalten sein sollen; im Konstruktor mit
3 initialisiert

sollte unbedingt const sein, um féilschlichen Schreibzugriff zu verhindern (kann static sein)

» double* dDistance PRIVATE
ist eine im Konstruktor dynamisch erzeugte Liste mit nL.i fo Elementen; Sie dient als ,,History* der zuletzt
angefahrenen Absolutposition des ausgewihlten Antriebs.

» float* fIntensity PRIVATE
wie dDistance, jedoch fiir die Intensitidtswerte des verwendeten Detektors

» BOOL bBackMoveActive PRIVATE
gibt an, dass beim néchsten Aufruf von Methode ReadyStep Berechnungen durchzufiihren sind, danach ist
die Kommandoverarbeitung erfolgreich beendet

nicht initialisiert, wenn bBackMove  uninitialisiert TRUE annimmt, wird trotz
nReadyAction == Interpolation die Berechnung immer fiir BackMove durchgefiihrt, der
Antrieb wurde aber nicht auf die fiir BackMove gewiinschte, letzte Absolutposition gefahren.

» BOOL bDynamicStepWidth PRIVATE
toter Code; nur ein Schreibzugriff beim Initialisieren im Konstruktor

» BOOL bDirectionChanged PRIVATE
toter Code; nur ein Schreibzugriff beim Initialisieren im Konstruktor

» float fSearchIntensity PRIVATE
nur ein Lesezugriff zur Berechnung von TSteering: :dGoalDistance; kein Schreibzugriff
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1V.9.2 Methoden

vom Konstruktor ... } ... weiter bei Methode First Step

Antrieb (abhéingig von bSmallAngleSide) schrittweise vorwirts (TRUE) oder riickwirts (FALSE) bewegen

weiter bei Methode ControlStep '

4
Werte in dDistamce und £Intensity um eins nach hinten verschieben <
aktuelle Antriebsposition in dDistance[0] und
aktuellen Intensititswert in fIntensity[0] speichern
sonst fIntensity[0] < fNoiselevel
Intensititsinderung diff berechnen Hardwareschranke erreicht?
bFlankDetected \SOHSt SOHM
und (diff < 0) .
PP Lhie diff auswerten zuriick zum Startpunkt
sonst
: / |diff| > \ v
: 3 - £Si - fInt ity[1l
(5 - f3iama - fintensityll]) ] bSmallAngleSide = | ::
. . et
bFlankDetected = TRUE et LR R :

diff < 0 sonst
(fIntensity[1] - fIntensity[2]) < 0
Lund diff < 0
A

bFlankDetected = TRUE

. v

bSmallAngleSide =
!'bSmallAngleSide

A wrw‘wr
Antrieb (abhingig von bSmallAngleSide) schrittweise vorwérts (TRUE) oder riickwiirts (FALSE) bewegen

v weiter bei Methode ReadyStep

nReadyAction auswerten

ilnterpolation

BackMove

Abbildung 4 ,Schematische Darstellung der Abldufe bei TGotoPeakCmd* (Quelle: selbst)
blau unterstrichen sind Attribute des Steering-Objekts; punktierte Pfeile bedeuten Kommando-Pausierung
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» TGotoPeakCmd( TCmdTag ) PUBLIC
erzeugt dDistance und fIntensity dynamisch und initialisiert einige (unter IV.9.1 Attribute genannte)
Attribute

» ~TGotoPeakCmd () PUBLIC
gibt die dynamisch erzeugten Listen dDistance und fIntensity wieder frei

» virtual TCCode FirstStep( void ) PUBLIC

aktuelle Absolutposition in dDistance[0] und TSteering: :dStartPoint und aktuelle Intensitéts-
wert in fIntensity[0] speichern; Abhingig von bSmallAngleSide wird der Antrieb entweder um
einen Schritt vorwirts (TRUE) oder riickwirts (FALSE) bewegt. nach einer Pausierung der Kommandoverar-
beitung wird in Methode ControlStep fortgesetzt

» virtual TCCode ControlStep( void ) PUBLIC
Wert in dDistance und fIntensity um eins nach hinten verschieben (,,History*) und die aktuelle Ab-
solutposition und Intensitdtswert in dDistance[0] und fIntensity[0] speichern

diff= fIntensity[0] - fIntensityl[1l] Intensitdtsdnderung seit letzter Messung

e aktuelle Intensitdt ist unter dem Rausch-Level (TSteerinmg: : fNoiseLevel)
In beiden Féllen wird nach einer Pausierung der Kommandoverarbeitung wieder Methode
ControlStep aufgerufen.
m Hardwareschranke des ausgewéhlten Antriebs erreicht, dann bewege den Antrieb zuriick zum Start-
punkt (TSteering: :dStartPoint), dndere die bevorzugte Bewegungsrichtung
(bSmallAngleSide) und starte nach einer Pausierung wieder in Methode ControlStep

m sonst wird der Antrieb wie in Methode ReadStep schrittweise auf den Peak zu bewegt

® DFlankDetected == TRUEunddiff < 0 Peak gefunden
nach einer Pausierung der Kommandoausfiihrung weiter bei Methode ReadyStep

e | diff | > 3 - TSteering::fSigma - fIntensity[1] grof3e Intensitdtsdnderung
bFankDetected TRUE setzen; wenn die aktuelle kleiner ist als zuletzt gemessene Intensitét, dann &n-
dere die bevorzugte Bewegungsrichtung (bSmallAngleSide); bewege den Antrieb schrittweise in
Richtung Peak (wie Methode FirstStep) und starte nach einer Pausierung wieder bei Methode
ControlStep

e diff < Ound (fIntensity[l] - fIntensity[2]) < O
(Intensitit hat wahrend der letzten beiden Messungen abgenommen)
bFankDetected TRUE setzen; dndere die bevorzugte Bewegungsrichtung (bSmallAngleSide);
bewege den Antrieb schrittweise in Richtung Peak (wie Methode FirstStep) und starte nach einer
Pausierung wieder bei Methode ControlStep

e sonst bewege den Antrieb schrittweise in Richtung Peak (wie in Methode FirstStep) und starte nach einer
Pausierung wieder bei Methode ControlStep

In jedem Fall wird CRecall zuriickgegebenen
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» wvirtual TCCode

ReadyStep ( void )

PUBLIC

TSteering: :dPeakPoint und TSteering: : fPeakIntensity werden je nach nReadyAction

unterschiedli

ch berechnet; wenn nReadyAction

Interpolation

ist,

wird auch

TSteering: :dGoalDistance berechnet, bei BackMove wird der Antrieb zur letzten Antriebsposition

gefahren; ab

schlieBend kennzeichnet eStep =

beendet wurde; gibt CReady zuriick

CReady, dass die Kommandoverarbeitung erfolgreich

Verwendung von zwei nichtinitialisierten Attributen: bBackMoveAction und
fSearchIntensity.
» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC

gibt in Abhéngigkeit von eStep einen Text im ersten Parameter und TRUE als Riickgabewert zuriick

eStep Riickgabe im ersten Parameter
CReady "GotoPeak Ready"
CControlStep | "D:<d> L:<i>" (wobei <d>=dDistance[0] und <i>= fIntensity[0] ist)

sonst

0

Tabelle 22 ,,Moglichkeiten der Textriickgabe bei TGotoPeakCmd: : GetShowData“ (Quelle: selbst)

IV.9.3 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert

Klasse

,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 142

,LOC of Implementation’ LOCI 119

,LOC of Declaration’ LOCD 23

,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 11

,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 4

,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 15

,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5)

,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 4

,Percentage of Private Members’ PPrivM 65

,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0

,Percentage of Public Members’ PPubM 35

,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 15
Attribute

,Attribute Complexity’ |AC 76
Methoden

,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1

,Cyclomatic Complexity’ CC 15
Kommentare

,Number Of Comments’ NOC 33

,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 22

Tabelle 23 ,ausgewihlte Metriken der Klasse TGotoPeakCmd* (Quelle: Together® ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TGotoPeakCmd findet man (wenn notig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.
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Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TShowValueCmd kdnnen erzeugt werden.

1V.10.1 Methoden

» TShowValueCmd( TCmdTag )
Abhidngig vom ersten Kommandoparameter in den (als Parameter {ibergebenen) -informationen wird ein
Meldungsfenster angezeigt. Anschlieend ist das Kommando beendet, e Step wird CReady gesetzt.

erster Kommandoparameter angezeigter Text

PUBLIC

Hwb "Halbwertsbreite : <h> arcsec", wobei <h>=TSteering: : fHwb

Peak “Peak (D,I) : (<d>,<i>)“, wobei <d>= TSteering: :dPeakPoint
und <i>=TSteering::fPeakIntensity

Start "Startposition : <s>'", wobei <s> = TSteering: :dStartPoint

Tabelle 24 , Moglichkeiten bei der Positionierung von TShowValueCmd® (Quelle: selbst)

» virtual BOOL GetShowData( LPSTR )
gibt 0 im ersten Parameter und TRUE als Riickgabewert zuriick

IV.10.2 Bewertung

PUBLIC

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 37
,LOC of Implementation’ LOCI 31
,LOC of Declaration’ LOCD 6
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 1
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 2
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 2
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 3
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 8

Tabelle 25 , ausgewihlte Metriken der Klasse TShowValueCmd“ (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TShowValueCmd findet man (wenn notig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.
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IV.11 Klasse TCalculateCmd

Deklaration  : M_STEERH.CPP
Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TCalculateCmd kdnnen erzeugt werden.

IV.11.1 Methoden

» TCalculateCmd( TCmdTag ) PUBLIC
Abhéngig vom ersten Kommandoparameter in den (als Parameter {ibergebenen) -informationen werden ver-
schiedene Werte berechnet und in TSteering: :dCalcResult oder TSteering: : fHwb gespeichert.

erster welches Attribut wird geschrieben

Kommandoparameter (Attribute von TSteering)

Difference dCalcResult = dCalcArg[2] - dCalcArgl[l]

Opposite dCalcResult = 2 - dPeakPoint - dCalcArgl[l]

Hwb fHWB = dCalcArg[2] - dCalcArgl[l]
wird entsprechend der Nutzereinheit (des ausgewéhlten Antriebs) weiter umge-
rechnet

Middle dCalcResult = ( dCalcArg[l] + dCalcArg[2] ) / 2

Tabelle 26 ,,Moglichkeiten bei der Berechnung von TCalculateCmd® (Quelle: selbst)
Anschlieflend ist das Kommando beendet, e Step wird CReady zugewiesen.

» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC
gibt stets "Calculate Ready" im ersten Parameter und TRUE als Riickgabewert zuriick
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IV.11.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 44
,LOC of Implementation’ LOCI 38
,LOC of Declaration’ LOCD 6
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 1
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 2
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 2
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 5
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 10

Tabelle 27 , ausgewihlte Metriken der Klasse TCalculateCmd“ (Quelle: Together” ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfalligkeit und -toleranz der Klasse TCalculateCmd findet man (wenn nétig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.12 Klasse TInquireCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TInquireCmd konnen erzeugt werden.

Die Klasse wurde vormals vermutlich fiir den Kommando-Typ TCmdId: : Inquire benutzt. Da der
bedingte Sprung nun in Methode ExecuteNextCmd direkt ausgefiihrt wird, ist die gesamte Klasse
toter Code. (Quelle: [6])

IV.12.1 Methoden

» TInquireCmd( TCmdTag ) PUBLIC
setzt eStep auf CReady
» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC

gibt 0 im ersten Parameter und TRUE als Riickgabewert zuriick
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IV.12.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 22
,LOC of Implementation’ LOCI 16
,LOC of Declaration’ LOCD 6
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 0
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 1
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 0
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 100
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 2
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC | 0
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 2
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 3
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 116

Tabelle 28 , ausgewihlte Metriken der Klasse TInquireCmd” (Quelle: Together” ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfalligkeit und -toleranz der Klasse TInquireCmd findet man (wenn notig) dem
jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.13 Klasse TControlFlankCmd

Deklaration  : M_STEERH.CPP
Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TControlFlankCmd kénnen erzeugt werden.

IV.13.1 Attribute

» int nMotor PRIVATE
» float fControlRange PRIVATE
» float fStartIntensity PRIVATE
» float fSearchIntensity PRIVATE
» float fMinIntensity PRIVATE
» float fMaxIntensity PRIVATE

» float fIntensityRange PRIVATE
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» BOOL bSmallAngleSide PRIVATE
» int nlLifo PRIVATE
» double* dDistance PRIVATE
» float* fIntensity PRIVATE

1V.13.2 Methoden

» TControlFlankCmd( TCmdTag ) PUBLIC
» ~TControlFlankCmd () PUBLIC
» virtual TCCode FirstStep( void ) PUBLIC
» virtual TCCode ControlStep( void ) PUBLIC
» virtual TCCode ReadyStep( void ) PUBLIC

» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC
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Metrik Kennung (min,max) Wert

Klasse

,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 123

,LOC of Implementation’ LOCI 104

,LOC of Declaration’ LOCD 19

,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 11

,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 4

,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 15

,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5)

,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 4

,Percentage of Private Members’ PPrivM 65

,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0

,Percentage of Public Members’ PPubM 35

,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 16
Attribute

,Attribute Complexity’ |AC 41
Methoden

,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1

,Cyclomatic Complexity’ CC 16
Kommentare

,Number Of Comments’ NOC 63

,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 45

Tabelle 29 , ausgewihlte Metriken der Klasse TControlFlankCmd® (Quelle: Together” ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfalligkeit und -toleranz der Klasse TControlFlankCmd findet man (wenn
notig) dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.14 Klasse TSetupScanCmd

Deklaration  : M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H

Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TSetupScanCmd kdnnen erzeugt werden.
IV.14.1 Attribute

» TScan* ScanW PRIVATE
1V.14.2 Methoden

» TSetupScanCmd( TCmdTag ) PUBLIC
» wvirtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC

toter Code, siche TCmd: : GetShowData
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IV.14.3 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 51
,LOC of Implementation’ LOCI 43
,LOC of Declaration’ LOCD 8
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 1
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 2
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 33
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 67
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 3
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 9
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 3
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 4
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 7

Tabelle 30 , ausgewihlte Metriken der Klasse TSetupScanCmd® (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfalligkeit und -toleranz der Klasse TSetupScanCmd findet man (wenn nétig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.15 Klasse TSetFileNameCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TSetFileNameCmd konnen erzeugt werden.

IV.15.1 Attribute

» TScan* ScanW PRIVATE
» TAreaScan* AreaScanW PRIVATE
1V.15.2 Methoden

» TSetFileNameCmd( TCmdTag ) PUBLIC
» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC

toter Code, siche TCmd: : GetShowData
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Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 45
,LOC of Implementation’ LOCI 54
,LOC of Declaration’ LOCD 9
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 2
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 3
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 50
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 50
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 4
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC | 18
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 4
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 3
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 6

Tabelle 31 ,ausgewihlte Metriken der Klasse TSetFileNameCmd“ (Quelle: Together” ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TSetFileNameCmd findet man (wenn nétig)

dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.16 Klasse TSaveDataCmd

Deklaration  : M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H

Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TSaveDataCmd kdnnen erzeugt werden.

IV.16.1 Attribute

» TScan* ScanW PRIVATE
» TAreaScan* AreaScanW PRIVATE
1V.16.2 Methoden

» TSaveDataCmd( TCmdTag ) PUBLIC
» virtual BOOL GetShowData( LPSTR ) PUBLIC
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IV.16.3 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 50
,LOC of Implementation’ LOCI 41
,LOC of Declaration’ LOCD 9
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 2
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 1
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 3
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 1
,Percentage of Private Members’ PPrivM 50
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 50
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 8
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 18
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 8
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 3
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 6

Tabelle 32 ,ausgewihlte Metriken der Klasse TSaveDataCmd® (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TSaveDataCmd findet man (wenn notig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.17 Klasse TScanCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H

Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TScanCmd kdnnen erzeugt werden.

IV.17.1 Attribute, Methoden

Die fiir die Diffraktometrie relevanten Kommandos wurde bereits einem Reverse-Engineering Prozess unter-
zogen — Informationen findet man unter [3].
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IV.17.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 318
,LOC of Implementation’ LOCI 193
,LOC of Declaration’ LOCD 125
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 31
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 4
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 35
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 4
,Percentage of Private Members’ PPrivM 86
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 14
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 24
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC 133
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 24
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 159
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 42

Tabelle 33 , ausgewihlte Metriken der Klasse TScanCmd* (Quelle: Together® ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TScanCmd findet man (wenn nétig) dem je-
weiligen Member, rot hervorgehoben.

IV.18 Klasse TAreaScanCmd

Deklaration

:M_STEERH.CPP

Implementation: M_STEERG.H
Es gibt keine abstrakten Methoden, d.h. Objekte von TAreaScanCmd kdnnen erzeugt werden.

IV.18.1 Attribute, Methoden

Die fiir die Diffraktometrie relevanten Kommandos wurde bereits einem Reverse-Engineering Prozess unter-
zogen — Informationen findet man unter [3].
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IV.18.2 Bewertung

Metrik Kennung (min,max) Wert
Klasse
,Lines Of Code’ inkl. Leer- und Kommentarzeilen | LOC (0, 1000) 147
,LOC of Implementation’ LOCI 89
,LOC of Declaration’ LOCD 58
,Number Of Attributes’ NOA (0, 30) 18
,Number Of Operations’ NOO (0, 50) 4
,Number Of Members’ Attribute + Methoden NOM = NOA + NOO 22
,Number Of Constructors’ NOCON (0, 5) 1
,Number Of Overridden Methods’ NOOM (0, 10) 4
,Percentage of Private Members’ PPrivM 78
,Percentage of Protected Members’ PProtM (0, 10) 0
,Percentage of Public Members’ PPubM 22
,Weighted Methods Per Class’ WMPCI1 (0, 30) 9
Attribute
,Attribute Complexity’ |AC | 37
Methoden
,Maximum Number Of Parameters’ MNOP (0, 4) 1
,Cyclomatic Complexity’ CC 9
Kommentare
,Number Of Comments’ NOC 59
,True Comment Ratio’ TCR (5, 400) 34

Tabelle 34 , ausgewihlte Metriken der Klasse TAreaScanCmd® (Quelle: Together™ ,Version 6.0)

Anmerkungen zur Fehleranfilligkeit und -toleranz der Klasse TAreaScanCmd findet man (wenn notig)
dem jeweiligen Member, rot hervorgehoben.

V Attribute

» TSteering Steering GLOBAL
Dieses Objekt kann nur Makroverarbeitung benutzt werden. Es diirfen keine weiteren Objekte von TStee-
ring erstellt werden (siehe Konstruktor von TSteering).

» static UINT nEvent GLOBAL
Handle auf einen aktiven Timer in TSteering oder wenn TTSteering-Timer inaktiv O.

nEvent sollte nicht global deklariert sein, sondern als Member in TSteering aufgenommen werden.

» static int nAskIdx GLOBAL

gibt an, wie oft die Kommandoverarbeitung noch pausieren darf (wird bei jeder Pause dekrementiert); Die
Uberpriifung, ob nAskId > 0, wurde auskommentiert, damit toter Code

nAskIdx sollte nicht global deklariert sein, sondern als Member in TSteering aufgenommen wer-
den.
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» static const int nMaxAskNumber = 200 GLOBAL

Diese Konstante gibt an, wie oft die Kommandoverarbeitung maximal pausieren darf.
nMaxAskNumber sollte nicht global deklariert sein, sondern als static-const Member in

TSteering aufgenommen werden.

» static HWND hHostWindow GLOBAL

Handle zu dem Fenster, das iiber die Windowsbotschaft cm SteeringReady benachrichtigt werden soll,
wenn die Makroverarbeitung beendet ist

wird nicht initialisiert, beim Sender der Nachricht wird nicht iiberpriift, ob
hHostWindows != NULL ist; hHostWindow sollte nicht global deklariert sein, sondern als Mem-
ber in TSteering aufgenommen werden.

VI Methoden

» void CALLBACK RecallSteering( UINT, UINT, DWORD, GLOBAL

DWORD, DWORD)
wird beim Aufruf des Timers gerufen; setzt TSteering::bTimerActive == FALSE und
::nEvent = 0 und kennzeichnet damit, dass der Timer nun inaktiv ist; AnschlieBend wird die Windows-

Botschaft wm WakeUpSteering ans Hauptfenster ,Steuerprogramm’ geschickt. Dort wird Methode
Steering->WakeUp aufgerufen.

RecallSteering sollte nicht global deklariert sein, sondern als static Member in
TSteering aufgenommen werden (CALLBACK-Methoden miissen static sein!).

VII  Anhang
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von Thomas Kullmann und Giinther Reinecker
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