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1.1 Polling - Verfahren

3

Oberflache

* Methoden zur Steuerung
(beginnen mit dem Prafix ,Do")
* Methoden zum Auslesen und Setzen von Attributen
(beginnen mit ,Get* bzw ,Set®)
* Methoden zum Ermitteln von Zustandsanderungen
v (beginnen mit ,Get")

Funktionalitat

Hardware

Abb.1 ,,Schichten-Kommunikation bei polling*“ (Quelle: nach Balzert)

= 4



1.2 Pushing|- Verfahren

3

Oberflache

* Methoden zur Steuerung
(beginnen mit dem Prafix ,Do")
* Methoden zum Auslesen und Setzen von Attributen
(beginnen mit ,Get* bzw ,Set®)
 Methode zum Informieren liber Zustandsanderungen
\ 4 (beginnen mit ,On")

Funktionalitat

Hardware

Abb.2 , Schichten-Kommunikation bei pushing‘ (Quelle: selbst)
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1.3 Vergleich Palling vs. Pushing (7t-Berechnung)

AN

3

1996 hat David H. Bailey,
zusammen mit Peter Borwein und Simon Plouffe,
eine neue Formel fiir Ttentdeckt:

00

Z [ 2 1 1 }
= k+1 Sk+4 8k+5 8k+6

Abb.3 ,,Formel zur Berechnung von TT* (Quelle: http://www.nersc.gov/~dhbailey/)




|:':| Thread

TTimer

-m_delayint
-m_started:hoolean
-m_active:boolean

+waitvoid
+TTimer
+runvoid
+onTimervolc

delay:int
active:boolean

i

TinterfaceTimer

-m_Inkinterface: Timer

interface
ITiner

+TinterfaceTimer
+anTimervoid

+ohTimervoid

B

1.3 Polling|vs. Pushing T

-m_delayint
-m_started:boolean
-m_active:hoolzan

+uraitvoid
+TTimer
+run:void
+anTimervoid

delay:int
active:boolean

-

TinterfaceTimer

interface
ITimer

-m_Inkinterface:Timer

+TInterfaceTimer
+onTimeryoid

+onTimervold

ActionListener

TCalcDisplay

Frame

-m_InkCale:TRiCalc
-m_InkTimerTinterfaceTimer
-m_label:Label
-m_hutton:Button

+main:void
TCalcDisplay
+actionPerformed:vaid
+anTimeryoid

)

TRiCalc

-m_value:double

1

P

+doStartvaid

value:douhle

Abb.4 ,,UML-Klassendiagramm polling*
(Quelle: Together®, Version 6.0)

Abb.5 ,,UML-Klassendiagramm pushing*
(Quelle: Together®, Version 6.0)

TPiCalc
-rr_Inkinterace G aleDisplay interface
-rr_InkTirmer TinterfaceTimer ICaicDisplay
-m_value double e
+TRICale +onCaicProgressvold
+doStartvoid
+onTimervoid 4&
I
A |
Frame
Actioniistener
TCalcDisplay

-m_InkCale TRICalc
-m_label:.Label
-m_huttan:Buttan

+mainaid
TizalcDisplay
+actionPerformedvoid
+onCalcProgressvoid




Abb.5 ,,polling vs. pushing — Funktionalitat” (Quelle: selbst)
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class TPiCalc

private double m walue= 0O;

public double getValued() |
retuwrn m ralue ;

H
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public woid doltarti) |
m_walue= 0;
doubhle lastWalu=s= -1;

for itint lastChange= 0, k= 0;
(lastlfhange<t) &4 (k<Integer. MA WALUE) ; k+t)
{

m wvaluet+= [ 1/ Math.pow{ 1l&, ky | *
!
o4 (doubkle) (8%k+1) 1 - | 2/ (double) (8¥k+4)
1/ (doubkle) (8¥k+5)
1:
if { m walue != lastVWalue | {
lastWalue= m wvalue;
lastChange= 0O;
} else lastChangs++:

TTimer_ wmait( EO00 ) ; f/Bereclinmwy abbremsen
}

:| —
o= L fdoub e (2¥k+E) )

' frelas=s TPiCale: LOC: =9 LOAcCpk- Z7

interfare ICalchisplay {
woid onCalcProgress {double alNewifalue);
} ffICalclisplay; LOC: 7; LOCH: 3
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clas=s TPiCalc implemsrt=s ITimer |
private double m walue= 0O;
private ICalclisplay m InkInterface; f/Ereignisse an diesen 0Obj .
private TInter faceTimer
m_InkTimer= new TInterfaceTimer({ 500, thiz ):;

public TPiCalc( ICalclHsplay alnterface ) {
m_InkInterface= aInterface:
H

ST i F i i iriir i iy Beredwmy A7 0 555 0iriss

public woid doBcart () |
m_wvalue= 0;
double lastWalue= -1;
m_InkTimer. zethctive( true );
for {int lastChangs= 0, k= 0;
(lastChange<5) &4 (k<Integer MAX WALUE) ; ktt)
{

m wvaluet+= ( 1/ Math._pow( 16, k)
!
[odf idoable) (8%k+1) 0 - o ZF0double) (8¥k+4) 1 -
Plfidouble) (8%k+5) 0 - 17 idouble) (8¥k+4E) )
=
if ¢ m walue != lastWalue | {
lastVWalue= m value;
lastChange= 0;
} =lse lastChange++:
TTimer._wait | 500 ) ; f/Berechiimy abbremssn
}
m_]m]ﬂ‘imr.set]h:tive( false );
onTimer () ; Fffletrte Bildschirmaktualisieruny steht noch aus
}

:I *

public wid onTimer{) [
m_InkInterface.onCalcProgress( m valuwe );
1

1 Fiolass TPicCale: LOC:- 29: LOCE- =0
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public class TCalcDisplay externds Frame implements Lotionlistener,
ITimer

i

Filbgeke (zum Delegieren der Funkticnalitae)
priwvate TPiCalc m_ln]-:Ealc= nerr TPiCaleo i) ;
privrate TInter faceTimer
m_InkTimer= new TInterfaceTimer ( 5300, thiz ):
private Label m label= new Label(| "not vet calculated" )
private Button m button= new Buttonl "start" )7

public static woid main( String args[] ) {
new TCalcDdspleas ). show) ;
I

TCalclisplayi)l |
super (" calculator");
setlLagout | new Border Lagrout () ) -
add( BorderLayout CENTEER, m label ):
add( BorderLagyout  SOUTH, m button );
m_]-:-uttnn. addbictionLlistener | this ) ;
setiize Z00, 85 ) ;

}

FEESEEEfEd iy i d i fdfdffirifif s fridsy autf Ereignisse reagieren /7

public woid actionPer formed| ActionEvent e )
if | e.getiourcel)==m button } {
m kuatton.secEnabled | false );
m_InkTimer setfctivel true );
m InkCale. dolcarc i) ;
m_InkTimer .zethctive( false ):
m Imrton. setEnabled | true )
onTimer {); ffletzte Bildschirmaktualisierung steht noch aus
}
}

public woid onTimer () |
m_label setText( Double tolftring( m InkCalc. getValuwe() | ):

}
} £iTCalclisplay; LOC: 49; LOCE: 20
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public class TCalcldisplay extends Frame implements Actionlistener,
ICalcld splay

Fi0bjekt (zum Delegieren der Funktionalitidt); Ereignisse an uns
privare TPiCale m_ln]-:Calc= newr TPiCalec i this ) ;

private Label m label= new Label( "not et calculated" )
private Button m button= new Buttond "start" ) ;

public static void main| String args[] 1
rew TCaleDispleasr() . showi);
}

TCalchi=splayi) {
super("Pi calculator");
setLayoak | new BorderLagyoat() 1 ;
add{ BorderLagout CENTER, m label ) ;
add{ BorderLagouat SOUTH, m button )7
m_huttc-n. addictionListener { this ) ;
setiize | ZOO, 25 J:

}

S sY anf Ereigndsse reagieren S
public woid actionPer formed| ActionEwvernt e 1 |
if { e.getBource()==m button )} {
m buatton.setEnabled (| false )
m InkCale dolcarc () ;

m b ton. setEnabled | trae )

}
b

public woid onCalcProgress( double alletfalue )
m_label setTexti Double todtring! aNexdfalue ) |;

}
} FfTCalchisplay; LOC:

44 ; LOCR: Z&

Lo — LinesOfCode
LOCE — LinesOfCodeReal (ohne Leer- und K ommentarzeilen)

Abb.6 ,,polling vs. pushing — Oberflache“ (Quelle: selbst)



2.1 Analyse-Definition

i

?7?/Layoutkonventionen

Manual Adjustment/Errors/Bewertung-v1.7

Manual Adjustment/Errors/urspriingliche Manuelle Justage-v1.0
Manual Adjustment/Analysis and Definition/Gen.Descr./Pflichtenheft-v2.1

Manual Adjustment/Test/Test Cases/neue Manuelle Justage-v1.4

LY
f

2.2 Reverse-Engineering
)

User Interface/Design/Gen.Description/RevE GUI-Baisklassen-v1.2

Manual Adjustment/Design/Gen.Description/RevE Manuelle Justage-v1.6

Steering Motors/Design/Gen.Description/RevE Motorsteuerung-v1.5

Flow Control/Design/Gen.Description/RevE Ablaufsteuerung-v1.9

Windows-Ressourcen/Design/Gen.Description

> — -
-
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2.3 Design / Implementation

Subsystem: Manuelle Justage

- neues Verzeichnis: ManJust

- getrennte Implementation (derzeit Polling-Variante):

Funktionalitit: MJ Funk.cpp MJ Funk.h

Oberfliache: MJ GUI.cpp MJ GULh
Funktionalitit:

Cet / Set -Methoden = lesen/ schreiben von Parametern

Do-Methoden - Aktionen durchfithren

(z.B. Antriebsbewegung durchfiihren)
| s/ Has-Methoden -2 Statusinformationen
CanDo-Methoden = Priifung, ob Set / Do-Methoden durchfiihrbar
(z.B. Priifung ob Bewegung durchfiihrbar)
- bei Set / Do-Methoden Statusinformation als Riickgabewert
bei | s/ Has-Methoden per Referenzparameter
- beim Setzen, sofortige Sicherung der Antriebsparameter in den ini-Dateien

- Benutzung von TM.i st und TMot or zur Motorsteuerung (ohne C-Interface)
-— -




2.3 Design / Implementation

Oberflache:

- Problem der Verwaltung der drei Teilbereiche

=>nicht jedes Steuerelement separat ansprechen, sonst LOC-Explosion

- enumAuflistung fiir die Steuerelemente in einem Teilbereich

- Steuerelemente konnen durch diesen enumund die Nummer des

Teilbereichs eineindeutig angesprochen werden (Auflosung in Ress.-1d)

- Bildung von Klassen von Steuerelementen (z.B. Positionsangaben) in einem
Teilbereich

- jeweils zwel Methoden”* (zum Fiillen und Freigeben bzw. Sperren) der
enthaltenden Steuerelemente

- Problem mit der Ausfiihrungsgeschwindigkeit bei der Vielzahl an

Steuereclementen /
=» Startzeit von 5 Sekunden bei Celeron 1GHz ‘
- **-Methoden werden indirekt per Windowsbotschaft aufgerufen
=» damit Verarbeitung im Hintergrund
=» Startzeit von Y2 Sekunde, danach fiillen und freigeben/ sperren der StE
Y 4




TinterfaceTimer

TTimer18

TInterfaceTimer =2

-m_Inkinterface:Timer =

Imimer

0.1

TBasicDialog
TModalDlg

+TinterfaceTimer
#OnTimerwoid

0.1

TManJustage

-m_MotorList ThotorData *
-m_PsdData TPsdData
-m_lsMeasuring BOOL
-m_MotorCountLINT
-t_KzMeasuring:BOOL

TManlJustage =2

Abb.7 ,UML-Klassendiagramm
der neuen Manuellen Justage*
(Quelle: Together®, Version 6.0)

+ThlanJustage
+~ThanJustage
+DoDirectBOOL
+DoDrive:BOOL
+DoStep:BOOL
+DasStop:BOOL
+Isindexvalid:BOOL
+HasOffset BOOL
+lsMoving:BOOL
+GethotionType:EMotionType
+GetAngleDestTAngle
+GetSpesd TSpeead
+GetAngleWidth TAngle
+Getkzhoving: BOOL
+GetOffset TAngle
+GethotorCountUINT
+GeibtotorName LPCSTR
+Gethotoridcint
+Gethotaridicin

+GetAngle TAngle
+GetangleMinTAngle
+GethngleMax TAngle
+GelDigits:UINT
+GetUnitLPSTR
+Parsingfuis UINT
+SethotionType:BOOL
+SetangleDestBOOL
+3et8peed:BOOL
+Sethnglevyidth:BOOL
+SetkzMoving:BOOL
+DoSetRelativeZero:BOOL
+DoReselRelativeZero:BOOL
+Set0fsetBOOL
+BetDffsetByAngle:BOOL
+CalcOffzetFromAngle: TAngle
+CalcAngleF romOfset TAngle
+DoStartheasure:BOOL
+DoStopMeasure:BOOL
+IsMeasuring BOOL
+GetkzMeasuring:BOOL
+GetheasureProgress BOOL
+GetMeasureHwhidouble
+3etkzMeasuring:void
+LIpdateDetectorvoid
+CanDoDirectBOOL
+CanDoDrive:BOOL
+CanDoStep:BOOL
+CanDoStop:Bo0L
+CanSetMotionType:BOOL
+CangetAngleDest BOOL
+CanSetSpeed:BO0OL
+CanSetanglewyidth: BOOL
+CanDoResetRelativeZero:BOOL
+CanSet0OfgetBOOL
+CanDoStarteasure:BOOL
+CanDoStopMeasure:BOOL
-SetOffzetRange:BOOL
-GetDetector TDetactor *

m_InkTimer

0.1

r_inkinterface

+OnTimervoid

#m_HandlerFARFROC

+ThModalDig
+~ThiodalDIg
+ExecuteDialog:int
#DIg_OnCommandyoid

TManJustageDly

-m_InkManJustage: TManJustage |
-m_InkTirmerTinterfaceTimer *
-m_Selection:UINT *

+TManJustageDly
+~ThMandustageDly
+Dig_OninitBOOL
+Dlg_OnEventBOOL
+Dlg_oncammand:vaid
+DIg_OnHScrollBarvoid
+LeaveDialog:void
+0nTimerwoid
-OnhiotionStartswoid
-OnMlotionProgress void
-OnMotionStopswaid

m_InkManJustage

0.1

-OnhieasureStartsivaid
-OnMeasureProgressvoid
-OnMeasureStopsvoid
-OnPsdOffsetvoid
-OnChooseTBwoid
-OtherCantrols void
-ChecklLeftBOOL
-CheckiMiddle:BOOL
-CheckRight:BOOL
-TB_ChooseMatorvoid
-Hotice:void
-0OnTB_Controls:vaid
-0OnTB_KindOfMave vaid
-0OnTB_StartStopvoid
-OnTH_MotionPararm:yoid
-0OnTB_Positions void
-0OnTB_Offsetvoid
-OnTE_Units:void
-0OnTB_ControlsEnablewoid
-0OnTB_MotorListEnable:void
-OnTE_KindOidoveEnablevaid
-0OnTH_StartStapEnablevoid
-0OnTB_MotionParamEnable:void
-OnTE_PositionsEnablexvaid
-0OnTB_OffsetEnablevaid
-TB2Selection:UINT
-Selection2TB:ETE
-GetCirl:HWHD
-GetRes|d:int
-TB_Mext.BOOL
-TB_CountUINT
B_Getld:UINT
-TB_GetNarmevoid
-BerollbarCalculate:woid

< TModalDIg

< TManJustageDlg

TMotorOffsetDly

-rn_d UINT

-m_Digits:UINT

-m_InkManJustage ThanJustage |

-m_AngleEnabled:BOOL

ThiotorData
TPsdData

m_InkManJustage

0.1

+TMotarOffsetDlg

+Dlg_OninitBOOL
+Dlg_onCommand:void
-ChooseMade void
-Calcvalue BOOL

< TMotorOffsetDlg

TPsdOffsetDlg

m_InkManJustage

-m_InkhanJustage TManJustage *|
-r_ldeUINT

+TP=dOffsetDly
#Dlg_oninitBOOL
#Dly_OnCommand:void

< TPsdOffsetDlg
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2.4 Test

| LA ST AR A T R
Idee: separates Testen der Funkt. und Oberfl.
Funktionalitat:

CTE-Diagramm (CTE-XL) fiir vollstandigen Test erstellt
aufgrund der hohen Komplexitat der MJ GUI wurde
Test-GUI implementiert

Vorteile: einfacher Code, Vorab-Bewertung des Funkt.-Interface moglich

Testverlauf:
e Grundfunktionen Get/ Set

* Funktionen nur mit Abh. zu Grundfunktionen

» komplexe Funktionen (Antriebsbewegungen)

Designidee: jeden Memberzugriff auch intern iiber Get/ Set-Methoden
" E,

.
*“:.-*:'.
» r\;?
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3.1 Schwerpunkte Re-Engineering Viotorsteuerung

i

starkere Datenkapselung (Attribute public = protected)
alle FRIEND Deklarationen entfernt

TMotor exportiert

Instanziierungsmoglichkeiten von TMList eingeschrankt
kommentiert und strukturiert

Wertebereich von Parametern und Riickgabewerten korrigiert

Toten Code mit Datum auskommentiert

3.2 entstandene Dokumente

Steering Motors/Design/Gen.Description/RevE Motorsteuerung-v1.5

Steering Motors/Design/Gen.Description/RE Motorsteuerung-v1.0
Steering Motors/Design/Gen.Description/RE Motorsteuerung-v1.1

" 4 *
I -
" i & '.



ThList ThMotor
+AD_Ziint #nld:int +Thaotar
+AD_rint #IPosition:long +~Thiotar
+AD_=int #IDeltaPosition:long +Getldint
+AD_Tiltiint #IPositionMaxlong +Getaxld:int
+AD_DCint #IPositionMin:long +pCharacteristic.LPCETR
+AD_Collimatorint #nPositioniidth WOoRD +GetAngle BOOL
+AD_DF:int #FwPositionMinWidth WORD +GetAngle:double
+AD_Encoderint #FwPositionMaxidth WORD +GetAngle:double
+AD_Phiiint #dAngle:douhle +Getanglemindouble
+AD_Psiint #dAngleBias:double +SetangleMinvoid

+AD_Rotation:int
+AD_Absorberint
+AD_Monochromatorint
+AD_Thetazint
+AD_Omegaint
-hMinstance:HINSTANCE
-nhiaxMumberint
-nLastOrivesint
-nActiveDrivecint

-aMotar Thotor =~

[ B

+Thilist

+~ThiList

+MP Thotor *

+MP:Thotor =
+SetAngleDefaultvoid
+PasitionCantrol g void
+5etParametersDigvoid
+InguireReferencePaintDlgvoid
+InitializeModule:BOOL
+5aveModuleSettings: BOOL
+Setixis BOOL

+GetAisint

+Lastid:int
+GethoduleHandle:HINSTANCE
+GetaisMumberint
+ParsingAus TAdsType

#dAngleWidth:double
#FdAngleMindouble
#oAngleMaxdouble
#dinitialAngle double
#dSpeed.douhle
#3peedscalefoat
#eUnitTUnitType
#nDigits:UINT
#olUpwards:BOOL
#binguireStatus:BOOL
#bRangeHitBOOL
#hindexLine:BOOL
#oMoveFirstTolimitBOOL
#bindexDetected BOOL
#FoLimitWwatchactive:BOOL
#bControlBoardk:BOOL
#IDistanceToZera:long
#ICorPos:long
#FdwRemaveLimitDVWORD
#ohwHysteresis:DWORD
#Fdwelocity DWORD
#Fowhlaxdvelocity DWORD
#rhwAccelaration:DWORD
#szUnitchar [21]
#SFmtchar [6]
#DFmitchar 6]
-blsCalibrated:BOOL
-binitialMoveReady: BOOL
-nhiaxld:int
-dkoeff_3.double
-dkoeff_2:double
-dkoeff_1.double
-dwinterval DWORD
-bCarrection BOOL
-fCortBias foat
-eCorrStatus TCorrect

-szCharacteristic:.char MAXLENCHARACTERISTIC+1]

-Settings:TMSettings

+GetAngleRelativeMin:double
+GetAngleMax double
+SetangleMaxyvoid
+GetAngleRelativeMaxdouble
+GetangleWidth:douhle
+SetAnglewidth:BOOL
+GetMinAngle¥Width:double
+GetMaxtngleWidth:double
+MoveToAngle:BOOL
+MoveByAngle:BOOL
+GetAngleBias:double
+SethngleBiasBOOL
+SetRelativeZero:BOOL
+ResetRelativeZero:BOOL
+IzDistanceRelative:BOOL
+GetMaxSpeed:double
+GetAcceleration:double
+FPushBettings:BOOL
+PopSettings:BOOL
+GetDigits:UINT
+pSFLPCETR
+pDFLPCSTR
+IsRangeHitBOOL
+5SetAngleRange:BOOL
+GetlimitDWORD
+GetPosition:long
+SetDeltaPosition void
+GetPositionMin:long
+SetPositionMinvoid
+GetPositionMaxiong
+BetPositionbacyoid
+GetPositionyidth WORD
+SetPositioniidth:void
+GetUnit TUnifType
+GetUnithame LPCSTR
+GetDistanceToZero:long
+SetDistanceToZeroxvoid
+GetinitialAngle:double
+IsinitialMoveReady BOOL
+IsCalibrated:BOOL
+BetCalibrationStatevoid
+SetCarrectionState:void
+0ptimizingDlg:void
+BtariCheckScanvoid
+5etlimitBOOL
+Setline:BOOL
+StaLimittatch BOOL
+StopLimitéatch:BOOL
+ExecuteCmdint
+ActivateDrive:BOOL
+IsMoveFinish:BOOL
+lsLimitHitBOoL
+IsindexArrived:BOOL
+BtariTolndexc BOOL
+StopDrive BOOL
+GetPosition:BOOL
+GetFailurelong
+hoveByPosition:BOOL
+MoveToPosition:BOOL
+SetHome:BOOL
+GetSpeed:double
+SetSpeed:BOOL
+SaveTettings:int
+Initialize:int

+GetStatus WORD
-Translate:BOOL
-Translate:BOOL
-funcd:void

-tgaveint




4.1 Schwerpunkte Re-Engineering Ablaufsteuerung

- Member umsortiert und “Sinneinheiten zusammengefasst
- einheitlich strukturiert und formatiert
- Wertebereich von Parametern und Riickgabewerten korrigiert
- Toten Code mit Datum auskommentiert
- TSteering
stiarkere Datenkapselung (public = protected): neue Accessor-/ Mutatormethoden
vormals globale Symbole in TSteering aufgenommen (meist static)
alle FRIEND Deklarationen entfernt
neue POLLING-Methode zum Auslesen der Status-/ Fehlerinformationen

Absturzursache und sonstige Fehler beseitigt

- TCmd und abgeleitete Klassen

neue Methode zum Ermitteln des Namens des Kommandos

4. 2" entstandene Dokumente

- Flow Control/Design/Gen.Description/RevE Ablaufsteuerung-v1.9

- Flow Control/Design/Gen.Description/RE Ablaufsteuerung-v1.0 "

- Flow Control/Design/Gen.Description/RE Ablaufsteuerung-v1.1



Abb.9 ,,UML-Klassendiagramm des
geanderten Subsystems Ablaufsteuerung“
(Quelle: Together®, Version 6.0)

TSteering

+dGoalDistance:double
+dPeakPointdouble
+dStartFointdouble
+fGBoallintensityfioat
+Peakintensity:foat
+Btartintensity:foat
+dCalcResultdouble
+dCalcAra:douhle [4]
+MonitorTDetector =
-aMacroListTMacroTag [ MAXMACROCOUNT]
-nMacroMumberint
-TheMacto TMacroTag ™
-TheCmdList TCmdTag ™
-nCmdidzint

-TheCmd TCmd *
-hinterrupted:BOOL
-hSteeringActive:BOOL
-hControltind:HWKD
-hHostWind ow: HWHD
-hSendReportBOOL
-MegsageBufierchar MaxString
-hReportList HwhD
-hEventUINT
-hAskTicks:const UINT
-nkfotar:int
-DetectorTDetector
-fincormingintensityfloat
-fintensityNormfoat
-MNoiselevelfioat

-HWB float
-binguireResultBOOL
-exposure. TExposureSettings

-TSteering

+TSteering

+Initialize:BOOL
+LoadMacroBylUserBOOL
+ElartUp:BO0OL
+Visualisingvoid
+GtartMacroExecution.BOOL
+EtantCmdExecution:int
+TogalelnterruptBOOL
+ResetBOOL
+DetectorRequestBOOL
+HWakelpyoid
+GetMacroByld: TMacroTag =
+GetMacroByMumber TMacraTag ™
+GetMacroByMarne TMacraTag =
+DeleteMacro:BOOL
+GetMacroCounting
+|sActive:BOOL
+GetProgress BOOL
+sPositionyalid:BOOL
+GetDistance:double
+GetStanPointdouhle
+SetStartPointvoid
+Getintensityfloat
+GetSigma:fioat
+GethoiselevelAoat
+Sethoiselevelvoid
+Gethorm:oat
+Sethormvoid
+IsResponding:BOOL
+SetResponsevoid
+GetHwh:douhle
+SetHwhvoid
-LoadMacro:BOOL
-StanCmdExecution:int
-ReadyReactionBOOL
-ExecuteMextCmdint
-MotifmdReadyvoid
-MNotifMacroReadyvoid
-EBtartTimer BOOL
-StopTimerBOOL
-RecallSteeringvoid
-SendReportvoid
-ParsingMacrold: BOOL
-ParsingCmd:BOOL
-ParsingCmdParam TCParam

+CmdListTemdTag ™

TCmd |- —{ TScanCmd
#a5tep:TCCode
#hMNoMeasure:BOOL
#FoMoveOk:BOOL ™ < TAreaScanCmid
#nFailureld:int
#hRestartBOOL
-eCmdld TCmdld
-bPositionvalid: BOOL TSetupScanCrind
o1 | -Ternd |- -ScaniTScan =
F——————= +TCmd
TheCmd
L +~TCrmd +TSetupScancmd
+GetShowData:BOOL +GetShowData:BOOL
+Gethamevoid +GetName void
+DoAction: TCCode
+FirstStep TCCode =
+ControlStep:TCCade VIR = T e
+ReadyStep. TCCode SoanTSean =
+Ready TCCode - -
TStantoveBO0L -AreaScanviTAreaScan *
+iakelp TCCode .
+IsPositionvalidBOOL :giféi‘;?g;{”;gg‘&
SAEREEEEL +GetNamevoid
+Getld TCmdld
AAAN A AAAN TSaveDataCmd
| | I
TChooseaxisCmd -ScaniTScan ™
-AreaScanit.TAreaScan *
+TChooseAxisCmd +TSaveDataCrd
VSO DERETOL +GetShowData:BOOL
+GetMame:void +GetName void
TGotolntensityCmd
TSetWidthCmd
_nMotorint TShow\ValueCmd
-hSmallAngleSide:BOOL
+TEetidthCmd -fSearchintensityfoat +TShowvalueCrmd
+GetShowData:BOOL -dDistance:double = +GetShowData:BOOL
+Gethlamevoid -fintensity:foat ™ +GetMame void
-nReadyAction TCParam
TLoadPointCrmd -nLifo:congt UINT CawaEC
+TGatolntensityCrd
+TLoadPaintcmd +~TGotalIntensityCrd N
. TCalculateCmd
+GetShowData:BOOL +GetShowData:BOOL +GelShowData:Bo0L
+ +Gethlame:void -
Gethame void S
+FirstStep:TCCode
_ +ControlStepTCCode
ThoveToPointCmd +ReatyStep:TC Code TContralFtankCmd
-niotor:int
+TMoveTaPointCmd TGotoPeakCmd _fControlRangefloat
+GetShowData:BOOL fStartintensity foat
+GetNamevoid -hiotarint fSearchintensityfoat
-hSmallAngleSide:BOOL “Minintensity foat
-bFlankDetected:BO0L "
» -Maxintensityloat
-fgearchintensityfoat
p -fintensityRange float
-hReadyAction:TCP aram )
) -hSmallAngleSide:BOOL
progen -dDistance:doufle * _nLifoint
-fintensityfloat * L
0.1 - *
TCMDTAG -hBackMaveActive: BOOL _gﬁfézxz'g:tuf'e
TheCmdlist | | el -hifo:const LINT
+P1TCParam +TGotoPeakcmd +TCantrolFlankCmd
+P2TCParam +~TCantrolFlankCmd
: +~TGotoPeakCmd ;
+P3ichar [51] " +FirstStep TCCode
+GetShowData:BOOL ;
" +ControlStep TCCode
+GetName:void
; +ReadyStep TCCode
0.1 SRIEEEFISCIin +GatghowData BOOL
Cmdlist +ControlStep: TCCode
+ReadyStepTCCode
struct
TMACROTAG
0.1
+ld:TMacrold
TheMacro | +plsReadyBOOL
+Marme:char [21]
0.7 | +FileMame:char [21]
aMacraList | -engtiint




9.1 Schwerpunkte Re-Engineering Oberflache

- Problem: nur das letzte erzeugte Fenster bekommt alle Nachrichten
- TBasicWindow

neue Basisklasse fiir alle Fenster

Zuordnung zwischen Fensterhandle und -objekt

Veraltung von Tastenkombinationen (nur ab Win32)
- THotKey

neue Klasse flir Tastenkombinationen, aber erst ab Win32 verfligbar
- TBasicDialog (abgeleitet von TBasicWindow)

neue Basisklasse fiir alle Dialogfenster

beinhaltet Funktionalitiat zum lesen/ setzen von Steuerelementen
davon abgeleitet TModalDlg, TModelessDlg

0.2 entstandene Dokumente

- User Interface/Design/Gen.Description/RevE GUI-Baisklassen-v1.2
- User Interface/Design/Gen.Description/RE GUI-Baisklassen-v1.0




Abb.10 ,UML-Klassendiagramm des
neuen Subsystems Oberflache*
(Quelle: Together®, Version 6.0)

THotKey

+m_tmd:int
-m_Window HWWND
-m_Atom:ATOM
-m_Registered:BOOL

-m_KeyCode LPARAM o

TBasicWindow

Fm_Window HWMHD

-m_Mext TBasicWindow *
#s_WaitingWindow TBasicWindow *
-5_FirstTBasicWindow *
#Fm_Hotkeys:std:vector=THotkey*=

-THotkey

+THotkey
+~THaotkey
+lzEqualBOOL
+lzRegistered:BOOL
+CalchodifierINT

+CalckeyCode: LPARAM

m_Huotkeys

-TBasicWWindow
+TBasicWindow
+~THasicWindow
+GetHandle: HWHD
#Dlg_OnEventBOOL
#Dla_OnlnitBOOL
#Dly_OnCommand:void
#Dlg_OnHScrallBarvoid
#Dlg_OnYScrollBarvaid
#Dlg_OnTimervaid
#Dlg_OnLButtonUpvoid
#Dlg_OnLButtonDown:void
#Dlg_OnRButtonDownvoid
#Dlg_OnMouseMove:vaid
#Dlg_OnMouseActivate:int
#Dlg_OnDestroyyvaid
#Dlg_OnSetFocusvaid
#Dlg_0OnCharBOOL
#FRegisterWindowvoid
#Fnregisteryindowvaid
#EventHandlerBOOL
+SetActivateHotkey: BOOL
+AddHotkKey:BOOL
+LoadHotkeys:UINT
+lzHotkey.BOOL

0.1

0.1

0.1

=_First

m_Mext

L L

TBasicDialog TMdiin

-m_ResMName:char*

+TBasicDialog
+~TBHasicDialog
+GetResMame:const char*
+CHrlGetTexd: LINT
+CirlSetText BOOL
+CtriGetlong:long
+CtrlGetlong:long
+CtrlSetlong:BOOL
+CtriGetDouble:double
+CtriGetDouble:double
+CtrISetDouble:BOOL
+CArlHWND
+CtrlSetFocus: BOOL
+CtrlSetEnable:BOOL
#Dlg_OnCharBOOL
#CanClose:BOOL
Finterruptvoid
#LeaveDialogvoid

=_WaitingWindow

TModalDlg

ThModelessDlg

#m_HandlerFARPROC

#m_HandlerDLGFROC

+ThiodalDly
+~ThiodalDlg
+ExecuteDialog:int

#FDlg_OnCommand:void

#m_Reference TModelessDig **

+ThiodelessDlg
+~ThiodelessDilg
+Initialize:BOOL
#Dlg_OnCommand:void




6.1 U_TIMER

|

i

Timerklassen fiir alle Betriebssysteme 16bit, NT

vollig oberflachenunabhéngig und mit identischem Interface

6.2 U FILES

L] r . -

globale Methoden zum lesen/ schreiben von String/ Double/ Long-Werten
aus/ in ini-Dateien
Klasse TTxtRead zum Lesen von Textdateien (Unix/ PC-Zeilenumbriiche)

eingesetzt zum Lesen der mak-Dateien (Ablaufsteuerung)

—— - —————

globale Methoden:

zum Runden von Double-Werten

zur Zahlenkonvertierung zwischen String und Long / String und Double ”,

Tt _

f'.(‘ ! 'y ."J ;_fr,’

& .



~ Abb.11 ,UML-Klassendiagramm

— TBRasicTimer
zum Subsystem Utilities
(Timervererbung) “ #m_DelayUINT
: . #rm_Te:TIMECAPS
(Quelle: Together®, Version 6.0) #m WaniTimerBOOL

-TBasicTimer
+TBasicTimer
+GetDelay UINT
+5etDelay: LIMNT
+is5tared BOOL
+StanTimerBOOL
+StanTimerBOOL
+5topTimeryoid
#OnTlmearvoid
-StartBOOL
-Stopooio

Timer

0.1

+OnTimervolic




7. aktuelle Arbeiten

1

Sammlung und Auswahl von Kommunikations-Konzepten

Testfdlle und Test der Manuelle Justage GUI

Vorstellung des Neuentwurfs bei der Physik

Re-Engineering (schnelle Trennung): Alte Manuelle Justage und
Topographie

Untersuchung ob Regelwerk zur schnellen Trennung ableitbar

—
|
iy
L]




