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Aperios und Open-R

» Aperios [ 5T2003
» Echtzeitbetriebssystem 1
4 bietet: ( Open_R
» Prozesse |
» Interprozesskommunikation Aperios
» Speicherverwaltung )
» Open-R
» Schnittstellen-Prozesse zum Roboter
» Direkt aufrufbare Funktionen
» GT2003
» Nur Prozesse
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Aperios-Objekte (Prozesse) & Events

Object

message

Konstruktion
» Dolnit() e
» DoStart()
Destruktion

» DoStop()

» DoDestroy()
Subject (Sender)
» ControlHandler()
» ReadyHandler()
Observer (Empf nger)
» ConnectHandler()

» NotifyHandler()
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member functions

» Timer

entry point
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Kommunikation

» Dolnit()
» Anmelden aller Kommunikationskan le

» DoStart()

Object A

OReadyMessage

subject_a()
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observer_b()
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ProcessFramework
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