Datenvisualisierung

Graphische Darstellung von Signalen in Echtzeit
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Projektstruktur

Sender » Receiver DataPlot
-Handling der Kommunikation- -Handling der Kommunikation- -Darstellung eines Signales-
EECOM
-Kommandokanal
A -Datenkanal
DataRouter
-Parser/Layout-
main Visualization

-Programm mit Debugaufrufen- -Server-
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Zigle

* Ein Einzellenaufruf mit Ubersichtlicher
Parameterstruktur

* Flexibler Layoutmanager

* Anderung der Eigenschaften auch wahrend der
Laufzeit

* Weitere Darstellungskomponenten
* Log-Fenster
* LED-Pand
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Erweiterung der Komponentenelgenschaften

* History

* Zoom

* Skalierung

* Koordinatenanzeige des Mauszeigers

* Festlegbare Eigenschaften der Kurven wie

Farbe und Linienart
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Ansatz fur Ubersichtliche Aufrufstruktur
* Printf-struktur

* Anforderung an die Argumente
* Typsicherheit
* Variable Anzahl
* Variable Rethenfolge

int main{int argc, char* argvi[])
{

CommunicateVisusSend|{ LineColor({ BLUE ) ) ;

CommunicateVisusSend | LineColor({ EED, LinesStwle( STAIRS ) 1 ) ;
CommunicateVisuSend{ LinesStwvle( LINE ) 3 ;

return 0;



