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A UML-Diagramme des Simulatorkerns

In diesem Anhang werden die UML-Diagramme angegeben, auf die zuvor im
Text verwiesen wurde. Die Diagramme dokumentieren die verwendeten Klassen
und ihre Interaktionen.

A1 Klassendiagramme

Die Klassendiagramme verdeutlichen die Struktur der im Simulatorkern einge-
setzten Klassen und ihre Beziehungen untereinander.

aclagsn

SimulationEntity

successor
—|D.1
aclassy ainterfaces
ShuttleType [ TrmmTmmmTTmnt SimQbj
pradecessor amplements
+ stopAceuracy.double=0.0004
- clementTypin T | displayedObject
L
- posinElement double
- eventt:double 1 aclassy
- weightPint: double DisplayElement
- shuttlePlate:double displayElement
- lastTime:double
eclase 1 - minDistance: double
TriggerQueue - speed:double aintertaces
—gg cortr Stoged e | madpeed.doele  [TT77T Tt IPositionEvent
- globalextPosition:double dimplementss

emethods 4 dirterfaces
+1un) _— IRevCommand
+ atdGood (parts:int rermove: boolean ok: boalean) AMpIEMENts»

+ insertMewCommand{cm: Command)

+ startCommand { nterface

+ reateCommandfor RevCommand Command |- 7= mmmmmmmmm e e IE ) o » d
- 1 + fnalize( dimplementss recuomman
L3 3

+ sethlewTrack(at:AttachedTrack)
Command e + stopElementto TriggerQueue, changeablz:boolean) | gy v cyemyeck
+ setEventAt(eventMeter double)
+ setSuccessor(st ShutleType) *
+ setPredecessor(st ShuttleType)
+ getEventAt]): double
+ petReferedTrack() AttachedTrack prevousTrack [
+ getatate(): String 0.1

hangeTrack
+ getPredecessor() ShuttleType clatgel 5 atlassy
+ getPosition(. double AttachedTrack
+ yetShuttleFront(): double

- teaiFile(BufleredReader) nextTrack
- calcNextTime ) double S

- setlewPostion(np: double)

- setReforediack(at AttachedTrack)

refemedTrack

Bild 1: Das Klassendiagramm beschreibt die Modellierung eines Shuttles im
Simulatorkern.



A-2

Anhang

Bild 2:

. toExcexute
zinterfaces
IExecCommand
gmethods
+ inserthlewCommand(Comrmand) *
+ stanCommand()
sclasss
Command
o
1
|
cinterfaces i
IEvent [ T777°77 *
«methods ” cinterfaces
+ createCommand(|RcvCommand): Cormmand IRecvCommand
+ getEventAt():Double

Das Klassendiagramm zur Befehlsausfiihrung verdeutlicht den Einsatz

des Befehlsmusters im Simulatorkern. Um die Entwicklung flexibel zu
gestalten, wurden fiir den ,, Aufrufer”, ,, Empfinger* und , Erzeuger*
Jjeweils allgemeine Schnittstellen eingesetzt.

«intefaces
Actor

«classs
LayoutElement

cattributes
- fileversion: String
- elementType:int
- author: String
- elementld:Integer

amethods
+ finalize )
+ getState ():String

displayedObject

interfaces
SimObj

1

«tlassy 1

DisplayElement

digplayElement 1

«classs
ShuttleType

displayElement

shuttleOnTrack

Bild 3:

«classy
ContreolElement

aclassy
PointPair

Track

simplerments:

aintefaces
IPositionEvent

T 1 referredLayoutElement
1 referredTrack
implamentss tracklnLayoutElement | * 1
'
controlledTrack
«classs «classz
InherActor B AttachedTrack
contioiAtta Track
attributes aattributes
- delay. double[] + allloClasses:Hashtable
- sensorPart:int]] - elementld:int 0.1 nextTrack
- inputTrack: Tracks[] - attachLength:Double
- outputTrack:Tracks(] «methods change
- portloBus:int + addPositionEvent(|PositionEvent)
- position:int + addShuttle(ShuttleType) o1 previousTrack
emethads + removePositionEvent(]PositionEvent)
+ ung + removeShuttle(ShuttleType)
+ setlnputBus(io: olnterface + connectWith(inAttachedTrack, outAttachedTr
portint) ack position:int time: double)
+ ;;tar‘tEvem(pnsninn'mt) + createCommand{|RevCommand)
- readFile(BufieredReader) + finalize(]
L + getDistance(fromPos:Double, ShuttleType)
referredTrack + getEventAt(): Double
+ gethextElernent(ShuttleType):[PositionEvent
+ gethextTracki):AttachedTrack
containsElement
! + getPredecessorShuttleType): ShuttleType
cclasss + getReferredLayoutElement()
AtTrack + setPreviousTrack{AttachedTrack)
+ sethlextTrackiAttachedTrack)
- containsShuttle(ShuttleType):Boolean
N ;':;Tlt:;;» - getlastShuttle():ShuttleType
+ addPasitionEvent(|PositionEvent) B mizf'::nﬁﬂ‘t;mmg ShuttlaT
+ remavePositionEvent(|PositionEvent) B gztSht:ttlzPreexvmfc:Trgck()l'JS;utmeType
+ getMextElement(|PositionEvent B
4 { ) - readFile(BufferedReader)

+ | contElementAtTrack

Das Klassendiagramm veranschaulicht die Modellierung der Stre-

ckenmodule unter Beriicksichtigung einzelner Aspekte aus der De-
signphase.



UML-Diagramme des Simulatorkerns A-3

cinterfaces * aclor aclasss
Acter Iolnterface
«attributes
emethods - alllonterfaces:Hashtable
+ setlnputBus (io:lointeface, port:int) . -
- interfaceld:int
+ startEvent {value:int)
i «methods
| - readFile(BufferedReader):Vector
e e \ + run()
I ' ! + insertActor{port:int, ac:Actor)
: . . + insertSensor(portint, so:Sensor)
cclasss eclasss eclasss + remuveActu.r(pUn.mt).
Station StopPeint InnerActor + sendld(portint, Id: String)
+ rovSignal (portiint, time:double, value:int)
eattributes cattributes wattributes + remaoveSensorport:int)
- portinBus:int - portloBus:int - delay:double[] + zendSignal(port:int)
- statedint mathods - sensorPortint[]
- stationld:int ) + setlnputBus{lolrterface, port:int) - inputTrack Tracks(] 1| inputBus 1 1 | inputBus
- elementType:int + finalizef) - outputTrack Tracks(] inoutE
- portloBus:int putBus
emethods + createCornmand{|RevCommand): 3 po
+ run i) topShuttle - position:int
+ getState ():String + startEventivalue:int) emathods
+ startEvent (value:int) - startTrigger() + run() -
+ setlhputBus (io:lointerface, port:i - readFile(BufferedReader) + setinputBus(ic:lointerface, port:int)
nt) + startEvent(position:int)
+ setShuttleAtStation (st:ShuttleTy * - readFile(BufferedReader)
]
- readFile(BufferedReader)
\

*

Bild 4: Das Klassendiagramm zeigt, dass die Modellelemente ,,Station”,
,StopPoint““ und ,, InnerActor* die Schnittstelle ,, Actor “ implementie-
ren. Daher kann die Steuerung auf diese Elemente einwirken.
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inputBus | + un)

+ insertActor(port:int, ac:Actor)

+ insert3ensarfportint, su:Sensor)

+ temoveActor(por:int)

nputBus 1|+ sendidfportint I String)

+ 1evBignal (portint, time:double, value:inf)
+ removeSensorport int) ctlassy

+ sendSignal(portin) ControlObject

commandsToExec
cattrbutes

- program: ControlProgram{]

aclassy 0.1
ControlElement
aclassy
AttachedTrack
0.1
cantrol Stopped Shuttle refertedTrack |1 prviusTiack
«classy
TriggerQueue 1 containsElement
reaySensur changeTiack
\L 1 «classy
refarmedStation «clagss AtTrack nextTrack
«laser | StopPoint » ;:ii?r
i etSensir
Station aatiributes ‘
Aitbute - porloBus:int aattributer l«c a~3§» )
_ ;m\nEus?m conirolShitleFor g 0.1 | # putioBus:int IdentificationUnit
- stateiint + setinputBus(lointerface, portint) «methods
- stationld:int + firglizel) + createCormand(RevCommand): SendToloBus i «memgd» diRe0
- elementTypeint + createlommand(RevCammand) StopShutle + setOutputBusfiololnterface port int) * ;rde)aéeenzmolnﬁﬁsw orma
aethods + startEuentfralueint) - teadFile(BufieredReader)
+n - startTrigger)
oSl (g | - readFile(BufieredReader) N
+ stanEvert (value:int) .
+ setlnputBus (io:lalnterface, por ! consoriTrack | *
‘i) I
+ setShuttleAtStation (st:Shutle | contiolledTrack | »
Tive) !
- readFile(Buffere dReader) |
o achss conectTo
[ InnerActor
[
R EEEERREED cattributes controlitiachedTrack
armplementss - delay:double]]
| - sensarPortint[]
' - inputTrack Tracks{] inputBus | ! T | outoutBus
* ! - outputTrack Tracks(]
I - portloBus:int
' - positior:int elass
i lolnterface
! amethods
! +1un( aattributen
: + setlnputBus(io: lolnterface, portint) - alloleraces Hashlghle
I + statEvent(position i) [ - itefeceldin
| - teadFile(BufieredReader) cmethody
I
I
I
I
I
I
I
I
I

aclassy

alloCommand | +
SimulationEntity

sinterfaces

1 amethody
Actor

+ tesld(portint, time: double, 1d:String)
. o
arethody evSignalfport int, time: double)

C d
+ setlnputBus (io:lalnterface, port:int) 1 recereComnan aclassy 1| controlCore
+ startEvent {value:in) loCommand

cattributes
- value:int

simulationCore

actor

amethods
+ startCommandf)

Bild 5: In diesem Klassendiagramm ist die Verbindung der Kontrollelemente
mit den Prozessinterface angegeben. Die Schnittstelle zu den Steue-
rungsobjekten bildet die Klasse ,, ControlObject *“.
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dntetaces . «chisss
SimQbj DataCiass
atetiots displayed0b ect aethids
+ gelStata( String + acdLayoutElementiLayouE ement)
predecessr successor | v inKassendiagranm ' ;Ev‘nvsLayndE\smzm(La/nAE\!mEM) s
Shuttle finalize() DisplayElement
epleyElment aatiributes
o1 0 ; el T - alicimOy vedtar
. ca B ' . amethods
chssr Station inputBus : IsyoutElemert |, oergim Oty SimOt
ShuttieType atib 1o «lissy K :::i?;;;w
emethots 0.1 shutleAiStation - porthBus:int LayoutElement + dpleyblore
+munQ e - stiteitt aaltbutes
+ addGood fparts:int remove:a00laan sk bao worsWith - statiorld irt - fleversion:Sting 1
lean) N o cemenTypeint | - elemantType: it sisplayElement |
+ \rs:ré\lew,nrrdmcard(:n Command) pr—. ~ author Sting
+ satConman fn) - clemznilc nteger
+ cestsCommang{ev/Ravscrmand)Con [+ gaiEtae ) Sing i I ceplaylemet
mand + startEvent (valueint) + flize )
+ fnaize) + sellyputBus folcterace, pot i) + eatState JSting
+ sathlewTrackat:AttachecTrack) + setShutt eAtStatior (st-ShutleType) ~ cisplayiove
+ shzzi‘:gw {t3”riggerdueve, changeatle - teacFieBufferedReader) - ratFle(BuferetFeas)
+ sAEvertAtfveriVeter double) ' 5
+ satSuccessarist ShuttleTypel :
+ satPredacessor(st ShutleType] [ reforedSiation 1 sferadLzyouE ement
+ AEvertAL doublz ' 1
+ ReferedTreck() AtechedTrazk :
+ gatState() String :
+ getPredzcessar(: StutleType '
- giPastion( couble T : *tackhLagoutElerrent
+ gatShutleFront( double ' i eredieck |1
! T aclssz
' ] 0.1 areoLsTreck
! ! 4 AttachedTrack
' ! refediac tibites
' I + alloblasses sitsble changeTiack
' | - elementlyint 0.1
y : ' - aftachLencth Double
drteraces nefaces ; ! Tk
[Event IPosition i ! emethods
1 ! + addPositioTEvent(PosiionEven)
amethods atiethods ' contairsElerrent ' + addSh tile(ShuttlTypei
+ createDemmand(RC || + gePositionDousle | | sertoShtiFor + removPosiorEvert(PostionErer)
mrand):Command | | + ge:Elementd]): nteger | | eclassy | + removeShuttie(ShuttleTyps)
+ yetEventat]fDouale ' AtTrack ! + connectWithindttachedTrack out&itachedTrack pesttionin t
! : ie:doutle)
i canethots ' + createDemmand(RvSommard)
' + finalize() ' + firalze()
' + aldrsticnEvert(PestionEsen) ' + getCis:ance(om>cs Dousle, ShutleType)
e + removzPosit anEvent Posit anEvent, | + gaiEventA) Dousls
+ getllectEl sitiorEvent) ! + gethestElerert(ShutleType) PociionEsent
1 + gethentTrachiAtachedTack
T citrenarnn: : + getFredzcessor(ShtleType) StuttleT+pz
- : ' cinteraces + getRetnedLayoLtElemsnt) cortoledTack
! ! Actor + satFreviousT-ack(AttachedTrack) M cartroiittachedTraci
eclass> sdlassy i + selfvextTrack{Aitached reck)
ControlElement PointPair ! anethod> - containsShutle(ShuttaType) Boolsan
— 1 + satipuBus (o hinterface, port in)  getLastShutt o) ShutleType
wattibutes ! + saarEvent falugirt)
 Slementintsger 1 - reselShuttleAtFront)
# ebmentType E 5 : c
¥ el eger ~irstPartCouble : - getshut eflextTracs(:ShuttleTyse cclasss
o  slonedTrask AtTrack ' i actar - getShutt ePrevivsTrack() ShuttType InnerActor
i i : - reatF ik BufferedReate)
 position Dotblz iennsdgm;t‘ Double : ! 6! ) e~
amathods - speedDouble | eirplementsy - deley double])
- readFile(BuferecRaader) e - sensorFattini]
: controlStopoedSh.ttle - imputTrack Tracks[]
2 . | - outpuTrack Trscks])
| i b - porloBusint
Vo9 «tlasss contralStopaedShuttle wclacss - postion int
stlaser readySensar achassy $topPoint TriggerQueus ametrod>
Sensor HS-Paint i ! + ) .
-  potlBusit s + setlpuBusio derfaze, potint
wattibutzs — + startEvent pos tion inf)
# portoBus:it + read eEflrecRea atetiots . - readf le(BuflerstReate)
I ) + sallnpuBus(loleface, porti
+ crateCommardiRaCommand: e )l R aclacss smultianCore cantraCare aclasey .
SendTobEus . detSensor *“";“‘ZECO [ olnterface ; ; ControlObject
y + creatsComr
+ i:)‘OHIHWRH (io:lolntarace port i ) SooShurle 1 cttibutes atribites
8 ) + startEvenalue in) - allohrtaces Hashisble  pogam CortioPragra
- reatFiliBuffred3eate) . g  rtefacedint ]
sensorAiTrack - teadFils(Bufi-edReader) P ansthods
pugss ector + revd(oatint, fime:dou
OUBLE g e 14 Sting)
aclass> + insetAtioipartint, acActy) + ySignalipeti, -ime
dentificationUnit soectlo 1+ insetSensorort i, su Sensor doLb)
«nsthots + removeActariort in)
+ ceateCormand(RerConmand) + sendld(portint, Id String) 1 inpuBs
SendidToloBus + resSigna (pot. it time:dcuble,
— vauint)
+ removeSersorfaotint)
+ sendS gna (or:inn)

Bild 6: Dieses Klassendiagramm zeigt die im Simulatorkern modellierten
Klassen und ihre Beziehungen.
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A.2 Sequenzdiagramme

Da eine zeitliche Synchronisation der Ereignisse im Simulatorkern erforderlich
ist, werden die Interaktionen der Objekte durch Sequenzdiagramme dargestellt.

this referredTrack nextElemant Scheduler:
:ShuttleType :AttachedTrack :IPositionEvent

133‘ calcNextTime()

getNextElementithis)

[nextElement<=null]
getEventAt]

[nextElement == null]
createCommand(this)
-
]

new ChangeTrackithis, referrédTral:k)

o
| ! :ChangeTack

Erzeugen eines Befehls
als Reaktion auf das

Ereignis, das vom Elernent
ausgeloest werden wird

[nexdElement <> null]
createCommand (this)

I

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
!

. I
| new Command(special Parameter) !
i > cm '
| ¥l :Command 1

H I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
|
T
I
I
I
I
i

o
-

insertNewCommand(Command)

Oy

Hold (nextTime)

[,
Prozess anhalten J

Resume()

[ 7 :
neue Position setzen '

'
[em <= null no change Track]
startCommand|)

.
»

S

[erm <> null else]
startCommand()

¥

S

loop

Bild 7: Das Sequenzdiagramm beschreibt den zeitlichen Verlauf des Shuttle-
prozesses.
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getNextElement(aShuttle)

referredTrack
:AttachedTrack

[nextElement <= null and distance == nextElement. position]

return NextElement
-

-4
[nextElement==null and distance+aShuttle.getPosition{)=this. length]
return referredTrack

getNextElement{aShuttle)

:AtTrack

B

containsElement

getPredecessor()

ashuttle
:ShuttleType

predecessor

C

o
-4
|else]
return aShuttle

-l
-

Bild 8:

[predecessor <= null]
getDistance{aShuttle,predecessor)

Diese Darstellung veranschaulicht den Ablauf zur Ermittlung des

ndchsten Elementes vor dem aktiven Shuttle in einem Sequenzdia-

gramm.

mylolnterface
:lointerface

command
:SendToloBus

contralCare
:ControlObject

:Scheduler

I I

I I
startCommand{) )
i

.

sendSignal{port)

rcvSignal(porttime)

[if anything to do]
" rcvSignal(porttime,value)

Berechnen der Aktion,
die ausgefithrt werden
muss.

createCommand{actor,value)

ActivateDelayitime)

—X

» Fuege den Befehl in die

Warteschlange ein und
setze die Reaktivierung
auf den Zeitpunkt des
naechsten Befehls
Zustand: unterbrochen

actorAtPort
:Actor

Reaktion auf Steuerungshefehle

Resume()

A SR

auswahlen startCommand()

Eefehl mit dem frohesten Termiﬂj

Fuehre individuelle Methode
aus

) [alloCommand. size(==0]
Passi 0

[alloCaornmand. size()=0]
ReActivateAt(nextTime)

Bild 9:

nextTime entspricht den
Zeitpunkt, an dem der
nachste Befehl ausgefahn
werden muss

schen dem Kern und den Steuerungsobjekten.

Das Sequenzdiagramm zeigt den Vorgang der Kommunikation zwi-
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command
doCommand

receiveCommand
:InnerActor

Beginn der Einstellung!

StartCommandq |

m startEvent{value)

Fuer jeden zugeordneten Streckenabschnitt

[value <> rcv.position] 1
ith (inputTrack, outputTrack,position, delayTime) |

controlledTrack
:AttachedTrack

referredl ayoutElement
:LayoutElement

10,position)

displayElement
:DisplayElement

T ActivateAt (actualTime- delay)

F

Streckenfuhrung ist eingestell

Bild 10:

Resume( |

new SendToloBus (inputBus,sensorPortForPosition)

startCommand()

sin
:SendToloBus

—
e |

SendSignal(pory

T Passivatef)

comrmand
:SendToloBus

startCommand()
—

mylolnterface
:lolnterface

sendld(port, Id)

h 4

mylolnterface
:lointerface

N
—‘ Hier Kommunikation Ker Steuerung

Das Sequenzdiagramm verdeutlicht die Verdnderung der Streckenfiih-
rung variabler Streckenteilabschnitte.

1) x™1000000000
2y n™1000000

3 Time_to_wark

¥=1--» Fehler
¥=0--» Ok
n=Anzahl der Teile (+-)

Dauer der Bearbeitung

Erzeugen eines loCommand zum Starten der Arbeitsstation
Hierfiir ist ein besonderes Format in "value” erforderlich:

revld (porttime,ld)

controlCaore
:ControlObject

h §

[something to do]

revSignal (port,time,value)

F Y

[something to do]
new loCommand {Actor, value)

h J

¢

Bild 11:

Bearbeitung an einer Arbeitsstation auf.

:loCommand

J

Dieses Sequenzdiagramm zeigt die Methodenaufrufe zum Beginn der
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command receiveCommand displayElement
loCommand :Station :DisplayElement
| j |
Beginn der Bearbeitung | ' !
: : ;
'
startCommand() | : ;
.
—»n startEvent{value) !
P Errechnen der Parameter :
displayMove(from, to, 0,0) !
>
new S tation, Pan, Part,0k) o
i SetPart
I
r I
ActivateAt{actualTime +to-from)
e ————
© ~N

]
I
I
I
I
I
I
I
|
:Scheduler '
I
I
I
I
I
I
I
I

Ende der Bearbeitung
receiveCommand
Resumei) :ShuttleType
‘erandere Anzahl '
! startCommand{) o der Teile '
' L addGood{count, remove, ok) |
'
' FAN
' j
'
1 new SendToloBus cm
| :SendToloBus
'
startCommand() !
| @Me\de Ende der Bearbeitung
'
Passivate() E /\
'
L |
'

Bild 12:  Das Sequenzdiagramm beschreibt den Verlauf der Bearbeitung an
einer Station.
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command receiveCommand J | dishuttl
iStopShuttle :ShuttleType :ShuttleType :TriggerQueue

Anhalten des Shuttles

I
I
I
|
I
startCommand() '
I
stopElement(triggerQueue, changeable) i
I
|{predecessor < null) and changeable == TRUE] |
getSpeed() |
» I
VH i
I
|(speed>0.0 and changable==TRUE) or (pred Jl and ct ls==TRUE)] . !
retumn ! !
ad N !
I
i
setSpeed (0.0) |
WaltF orTrigge ritriggerQueug) i
I
L I
: :

. I
Reaktivieren des Shuttles : controlStoppedShutile !
| TriggerQueue '

I
i ausgeldst durch i
! StopPaint triggerAllg ! |
| —p !
| . . startet wartende !
’—L ReActivateAt(CurrentTime) Shuttles !
I
Resume( ihl I
) ' |
triggerAll) I
il
setze Zeit der T

letzten Akutalisizrung
A

Bild 13:
fehls.

corrand
:SendldToloBus

startCommand{) X

getElementld(

receiveCammand
:ShuttleType

sendldiportld) |

mylolnterface
:lolnterface

Das Sequenzdiagramm verdeutlicht die Ausfiihrung eines

controlCore
:ControlObject

revld{port,time,|d)
-

—X

Bild 14:

Stoppbe-

Reaktion auf Information
wie im Diagramrm

Kaornmunikation
Kern Steuerung

Aus diesem Sequenzdiagramm wird die Ausfiihrung eines Befehls er-

sichtlich, der als Reaktion auf ein Ereignis zum Auslesen und Weiter-

leiten der Shuttleidentifizierung generiert wird.
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A3 Statusdiagramme der Prozesse

Die Statusdiagramme der Prozesse verdeutlichen den Zustand der Objekte in Be-
zug auf die Verwaltung durch die prozesskontrollierende Instanz.

Passivate{) Passivate{] active terminatef)
L 4

T ®

suspended terminate()

stariEvent {value)

Bild 15:  Dieses Statusdiagramm veranschaulicht den Zustand der Prozesse zur
Modellierung der Antriebe.

active terminatef)

Passivata() | |
& — Fassivate{)

[atifoCommand. size(]==0]

Resume() ReActivateAt (nextTime)
. [alloCommnad. size() >0}
‘ passive ‘
. . terminat
rcvSignal {por, time, value) | suspended | ef) '/_..6

L

revSignal (port time value)

terminatef)

Bild 16:  Das Statusdiagramm verdeutlicht die Zustinde der Prozessschnitt-
stelle.
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Passivatef) Passivate() m terminatef)
passive ‘ Resumef)
[_suspended terminate]) .6
startEvent (value)
terminatef)

Bild 17: Statusdiagramm einer Arbeitsstation
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B Konfiguration der Streckentopologie

Ausgehend vom allgemeinen Aufbau einer Datei zur Konfiguration eines Simula-
tionslaufes, wird als Beispiel die Beschreibung des komplexen Streckenmoduls
Querverschiebung angegeben.

B.1 Satzformat der Testdatei

Dieser Abschnitt beschreibt den Aufbau der Konfigurationsdatei eines Simulati-
onslaufes. Im Vordergrund steht die Definition der Modellelemente des Simula-
torkerns.

Allgemeine Angaben:

e  Alle Entfernungen werden in Metern angegeben

e  Geschwindigkeiten in Meter/Sekunde

e Positionen beziehen sich auf den Beginn eines Streckenteilabschnittes

Element : an dieser Stelle kann das Modellelement Element konfiguriert werden
(0.n) Angabe kann beliebig oft angegeben werden

@) : genau eine Angabe

(1.n) mindestens eine Angabe erforderlich

Ubergeordnetes Format:

IoInterface (0..n)
LayoutElement (1..n)

Steuerungsknoten Streckenmodul
IoInterface LayoutElement
begin loInterface begin LayoutElement
Nummer des Knotens Dateiversion
begin program Elementtyp
Program (0..n) Elementidentifizierung
end program Autor

end lolnterface
attachedTrack (1..n)
innerActor (0 .. n)

Steuerprogramme begin name3D
Program & Name
end name3D
Applikationsname end LayoutElement

Portbelegung(1,2,3...)
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Streckenteilabschnitte Antriebe variabler Streckenteile
AttachedTrack InnerActor
begin attachedTrack begin innerActor
Léange PortNummer
Eigene Identifizierung Zugehoriger Steuerknoten
Vorheriger Abschnitt Anzahl zugeordneter Streckenteile
Nachfolgender Abschnitt Aktuelle Position
Wiederhole
shuttle (0..n) Zugehoriger Track
station (0..n) Wiederhole
idententificationUnit (0..n) Von track
sensor (0..n) Nach track
stopPoint (0..n) bis endPosition
bis end controlledTracks
end attachedTrack Wiederhole
Zeit Verzoegerung
Sensorsignal an Port
Bis end delaySensor
end innerActor
Shuttle Station
begin shuttle Begin station
Identifizierung Status
Shuttletyp Identifizierung
Position Stationstyp
Geschwindigkeit Port fiir Fertigmeldung

Lange der Shuttleplatte

Punkt zur Reprisentation (von Beginn)
Hochstgeschwindigkeit

Minimaler Abstand zwischen Shuttles

Name fir Beobachter
end shuttle

Nummer des Steuerknotens
sensor //melde Bearbeitungsende
{begin name3D

Name der Station}

end station

Sensoren Identifizierungseinheit Start-Stopeinheit
Sensor identificationUnit StopPoint
begin sensor begin identification begin stopPoint
Identifizierung Identifizierung Identifizierung
Position Position Position
Typ des Sensors Transpondertyp Typ
end controlElement end controlElement end controlElement
Port Port Port
Steuerknotennummer Steuerknotennr. Steuerknotennr.
end sensor end sensor Station (0..1)
Sensor (0..1)
end stopPoint




Konfiguration der Streckentopologie

B.2

*Beschreibung eines Testlayout
*Testlayout fuer eine Querverschiebung

begin loInterface
1

begin program
QuerV2

100,101,102,103,104,105,106,110,111,112,113

end program
end Iolnterface

Konfiguration einer Querverschiebung

#xkkQuer]
begin LayoutElement
test

20

10501

Ralf

begin attachedTrack
2

101001

101004

0

begin identification
1502

1.9

1

end controlElement
100

1

end sensor

begin stopPoint
502

1.95

1

end controlElement
110

1

end stopPoint

end attachedTrack

begin attachedTrack
2

101002

0

0

begin shuttle
100001

101

0.2

0.25

0.2

0.15

0.25

0.130
Shuttlel

end shuttle

begin identification
1502

1.9

1

end controlElement
101

1

end sensor

begin stopPoint
502

1.95

1

end controlElement
111

1

end stopPoint

end attachedTrack

begin attachedTrack
3

101005

101004

0

begin sensor

1502

1.9

1

end controlElement
103

1

end sensor

begin stopPoint
502

2.95

1

end controlElement
1000

1

end stopPoint

end attachedTrack

begin attachedTrack
3

101006

0

0

begin sensor

1502

1.9

1

end controlElement
104

1

end sensor

begin stopPoint
502

2.95

1

end controlElement
1001

1

end stopPoint

end attachedTrack

begin attachedTrack
1

101003

0

0

end attachedTrack

begin attachedTrack
1

101004

101005

101001

begin stopPoint
502

0.55

1

end controlElement

112

1

begin sensor

1502

0.5499999

1

end controlElement
102

1

end sensor

end stopPoint

end attachedTrack

begin innerActor
113

1

2

1

101003

101001

101005

0

0

end Positions
101004

101002

101006

101001

101005

end Positions
end controlledTracks
2

106

2

105

end delaySensor
end innerActor
begin name3D
Quer

end name3D

end LayoutElement
*#**Ende Querl
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