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DESCRIPCIÓN

Software para la visualización de objetos estruc-
turables jerárquicamente.

La presente invención hace referencia a un com-
ponente de software para la proyección de sistemas
de automatización.

Un componente de este tipo se emplea particular-
mente en el ámbito de la tecnología de la automati-
zación. Para la producción, procesamiento, análisis y
aviso de uno de estos programas de automatización se
emplean herramientas de programación, ejecutables
en un dispositivo de procesamiento de datos.

Para la proyección de instalaciones de automati-
zación existen hoy por hoy diferentes sistemas espe-
ciales con almacenamiento independiente de datos.
Son ejemplos de estos sistemas: listas de señales pa-
ra controladores programables (listas de señales SPS)
programas secuenciales SPS, programas NC, contro-
les de recepción, sistemas de servicio y supervisión,
etc... Para estos sistemas especiales se emplean dife-
rentes ficheros y estructuras de datos. Del mismo mo-
do, frecuentemente los mecanismos de procesamiento
se ejecutan y actualizan en múltiples ocasiones, lo que
conlleva unos altos costes de desarrollo.

Gracias a la US-A-5 619 638 se conoce un sistema
computerizado orientado a objeto con objetos de re-
presentación. Los objetos de representación posibili-
tan una alternativa o también una representación múl-
tiple de los objetos de datos individuales, por ejemplo,
se pueden representar alternativamente diagramas de
barras y de tartas a partir de un inventario individual
de datos.

La US-A-5 644 771 se relaciona con un procedi-
miento para el manejo de diversos objetos. El modelo
de objeto propuesto consiste en tres estructuras de da-
tos clave: la estructura del objeto, la tabla de interfaz
y la tabla de métodos.

Gracias a la US-A-6 028 998 se conoce un pro-
grama master de aplicación para la construcción de
sistemas de automatización para inmuebles. El pro-
grama master de aplicación para la automatización de
inmuebles define una jerarquía de clases orientada al
objeto, en la que un objeto estándar “superclase” defi-
ne un gran número de objetos estándar diferentes, que
pueden componerse, mediante una herramienta apro-
piada, en sistemas de automatización de inmuebles
mayores y más complejos. El objeto estándar contie-
ne un componente visual, que contiene detalles de im-
plementación respecto al “indicador”, así como com-
ponentes de comando, que contienen procedimientos,
para ocasionar determinados controles en otros obje-
tos.

La presente invención se basa en el objetivo de es-
pecificar un sistema y/o un procedimiento, que posi-
bilite una proyección uniforme con, al mismo tiempo,
una alta consistencia de datos.

Este objetivo se resuelve mediante la combinación
de las características indicadas en la Reivindicación 1.

La presente invención se basa en el conocimien-
to de que, en un sistema de proyección de compo-
nentes de software de un sistema de automatización,
existen generalmente datos duplicados, teniendo es-
tos datos que introducirse generalmente en múltiples
ocasiones, por lo que se produce, además de un cos-
te de tratamiento considerablemente alto, una mayor
susceptibilidad al fallo, así como problemas respecto
a la consistencia de datos. La arquitectura del softwa-

re del nuevo sistema se basa, por el contrario, en un
componente de software, que presenta una estructura
de datos de un árbol de objetos con objetos estruc-
turables jerárquicamente. Una estructura de datos de
este tipo posibilita un almacenamiento único de datos
para todos los sistemas parciales, como por ejemplo,
programas secuenciales, controladores de enlace, vi-
sualización en 2D, visualización en 3D, etc. Todos los
componentes de software presentan una estructura de
datos y base de datos uniformes para todos los com-
ponentes de la instalación, ya que todos los compo-
nentes están sujetos a un, y un mismo, mecanismo es-
tructural. En conjunto, se origina una estructura única
de objetos dentro de un proyecto, de forma que se po-
sibiliten modificaciones también mediante un único
mecanismo de copia, por medio de un único mecanis-
mo de instanciación, mediante un único mecanismo
de borrado, etc. La base de una única estructura de
objetos se relaciona, además, tanto con clases, como
con instancias de componentes de software. Esto con-
lleva, que, durante la modificación de clases, se pue-
dan actualizar inmediatamente todas las instancias en
cuanto a datos técnico, por lo que en cada momen-
to se alcanza y/o puede obtenerse una consistencia de
datos.

Se continúa sosteniendo, de manera favorable, un
coste claramente reducido en el tratamiento de datos,
por el hecho de que el árbol de objetos se prevé pa-
ra la representación de todas las vistas de un compo-
nente de software. Todas las vistas del componente
de software están presentes, además, en una única es-
tructura, o sea, en el árbol de objetos, de forma que
para los procesos de borrado y copia de uno de estos
componentes de software sólo sea necesario un único
mecanismo de borrado y/o copia.

El sistema presenta un primer tipo de componente
de software como clase de un componente de softwa-
re, lo que permite conseguir una sencilla elaboración
de prototipos de un componente de software.

Se puede garantizar un ensayo funcional inmedia-
to de un componente de software, de manera sencilla
y sin coste adicional, por ejemplo, mediante compi-
lación, por el hecho de que el primer tipo de compo-
nente de software contiene datos y/o funciones ejecu-
tables.

El sistema contiene un algoritmo de generación,
previsto para la generación de lenguaje máquina a
partir del árbol de objetos (por ejemplo, código S7);
lo que posibilita una sencilla elaboración de lenguaje
máquina.

Dado que el sistema presenta un segundo tipo de
componente de software como instancia del compo-
nente de software, se consigue una reutilización de
bajo coste de los componentes de software ya pro-
ducidos. Una de estas instancias de una clase es un
duplicado completo de la clase apropiada del compo-
nente de software, incluyendo todos los datos y fun-
ciones.

Si se modifica la clase apropiada, el sistema pre-
senta medios para la modificación automática de una
instancia producida a partir de una clase; lo que ga-
rantiza una modificación automática de los datos de
una clase de instancias apropiadas.

El primer y el segundo tipo de componente de
software tienen el mismo diseño, lo que resulta en un
almacenamiento constante de datos tanto para las cla-
ses como para las instancias.

Se origina una arquitectura sencilla y clara de los
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individuales objetos, por el hecho de que el objeto de
un componente de software consiste en nodos objeto.

Se puede obtener un multilingüismo poco costoso
del componente de software, dado que un nodo obje-
to posee un número identificativo para la definición de
diferentes textos de lenguas extranjeras de un objeto.

Puede realizarse una elaboración de objetos com-
plejos a partir de objetos individuales más sencillos,
por el hecho de que los nodos base pueden jerarqui-
zarse para la generación de objetos más complejos.

Se obtiene una arquitectura básica constante de los
objetos y componentes de software, dado que el ob-
jeto presenta una función elemental de nodo con un
desglose jerárquica.

Adicionalmente se prevé un mecanismo de enla-
ce, que posibilita tanto un enlace de señales como de
objetos.

La definición de un determinado comportamiento
del objeto puede realizarse de manera segura y sen-
cilla, por el hecho de que el objeto está provisto de
una función de nodo base para la determinación de la
funcionalidad de un nodo.

Un enlace de objetos más complejos con otros ob-
jetos complejos se hace posible, por el hecho de que
a los objetos a enlazar se les puede asignar, en cada
caso, por lo menos una instancia de una clase común
de interfaz. Mediante interconexión de las clases de
interfaz se posibilita un intercambio de señales.

La funcionalidad global de un componente de
software también para objetos más complejos puede
definirse, dado que para la generación de una funcio-
nalidad de un objeto y/o de un componente de soft-
ware se prevé un mecanismo de enlace para la combi-
nación de señales y/o objetos.

Se garantiza una compatibilidad con las lenguas
de especificación habituales en la tecnología de la
automatización, dado que el árbol de objetos se prevé
para la representación de un diagrama de funciones,
de un diagrama de flujos y/o de una secuencia de pa-
sos de un componente de automatización.

También se pueden obtener gráficos en 2D y en
3D de manera sencilla, por el hecho de que el árbol
de objetos se prevé para la representación de un gráfi-
co en 2D y/o en 3D.

Una generación de objetos más complejos a par-
tir de los objetos menos complejos generados con an-
terioridad puede realizarse, de forma que el sistema
contenga un concepto tipo/instancia, que se prevé, pa-
ra que, en caso de modificaciones de una clase, todas
las instancias se modifiquen asimismo directamente o
de manera controlada.

A continuación se describe la presente invención
con mayor detalle y se aclara en base a los ejemplos
de ejecución representados en las Figuras.

Muestran:
Fig 1a un diagrama de bloques de la estructura bá-

sica de un sistema de automatización con un núcleo
OTR como sistema de proyección,

Fig 1b un diagrama de bloques de la estructura bá-
sica de un sistema de automatización con un núcleo
OTR como sistema de proyección y un núcleo OTR
como sistema de ejecución en un controlador progra-
mable (=SPS),

Fig 2 una representación esquemática de la estruc-
tura básica de un árbol de objetos y su interrelación
con las diversas vistas,

Fig 3 una representación esquemática de la inter-
acción en principio de diferentes árboles de objetos,

Fig 4 una representación en principio para la es-
tructura general de datos de un objeto de un árbol de
objetos,

Fig 5 una representación en principio para la es-
tructura de datos de un objeto para la elaboración de
componentes de software multilingües,

Fig 6 una representación esquemática de un árbol
de objetos con objetos desglosados,

Fig 7 una representación esquemática de una ven-
tana de monitor para la definición de las funcionalida-
des de un árbol de objetos con objetos estructurables
jerárquicamente,

Fig 8 una representación ejemplar para la elabora-
ción de diagramas de operaciones mediante un árbol
de objetos,

Fig 9 una representación ejemplar para la elabo-
ración de gráficos en 3D por medio de un árbol de
objetos,

Fig 10 un árbol de objetos con objetos desglosa-
dos empleando el concepto tipo/instancia,

Fig 11 una representación de principio de una es-
tructura de módulos de instalación mediante un con-
cepto tipo/instancia,

Fig 12a una representación ejemplar de una se-
cuencia de pasos,

Fig 12b un árbol de objetos como representación
de la secuencia de pasos mostrada en la Fig 12a,

Fig 13 un ejemplo de aplicación práctica del con-
cepto tipo/instancia en la proyección de un sistema de
automatización y

fig 14a,b en cada caso, un ejemplo de aplicación
práctica del concepto tipo/instancia con tecnología de
interfaz OTR.

La Fig 1 presenta una representación de principio
de un diagrama de bloques de la proyección y pro-
gramación de un sistema de automatización AS. El
sistema de automatización AS consiste en un sistema
de proyección PS, un primer controlador programable
SPS1, un segundo controlador programable SPS2, así
como un equipo de fabricación FE. El sistema de pro-
yección PS sirve para producir un primer programa
de datos DP1, ejecutable sobre el primer controlador
programable SPS1, así como para producir un segun-
do programa de datos DP2, ejecutable sobre el segun-
do controlador programable SPS2. La programación
del primer y segundo programas de datos DP1, DP2
se lleva a cabo con ayuda de un ordenador 1, 2, 3,
formado por una unidad computacional 2, un teclado
3 apropiado, así como un monitor 1. En la pantalla 1
del ordenador 1, 2, 3 se encuentra ejemplarmente un
árbol de objetos OTR (object tree), que caracteriza la
arquitectura fundamental del componente de software
de los programas de datos DP1, DP2. La particulari-
dad del ejemplo de ejecución representado en la Fig 1
estriba en que, tanto el primer programa de datos DP1,
como también el segundo programa de datos DP2, se
basan, en cada caso, en componentes de software, que
presentan una estructura de datos de un árbol de obje-
tos OTR con objetos estructurables jerárquicamente.

La estructura de software basada en un árbol
de objetos con objetos estructurables jerárquicamen-
te produce mecanismos eficientes de procesamiento,
que posibiliten ilustrar todas las estructuras en un mo-
delo uniforme de datos. En conjunto, se origina una
proyección uniforme de todas las zonas de la instala-
ción del equipo de fabricación FE con almacenamien-
to simultáneo, completamente consistente, de datos.
Todos los componentes de la instalación del equipo
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de fabricación, así como las vistas asignadas, se al-
macenan dentro de la estructura del árbol de objetos
en un único modelo de datos. Una entrada múltiple de
datos para diferentes sistemas especiales resulta, por
tanto, redundante.

La Fig 1b presenta un diagrama de bloques de la
estructura básica de un sistema de automatización con
un núcleo OTR como sistema de proyección y un nú-
cleo OTR como sistema de ejecución en un contro-
lador programable (=SPS). Respecto a las relaciones
funcionales y a los símbolos de referencia empleados
se hace referencia en la Fig. 1.

La Fig 2 presenta una representación esquemática
de la estructura básica de un árbol de objetos OTR, de
un componente de software K y su interrelación con
las diversas vistas SI1..SIx. La base de la estructura
del árbol de objetos del componente de software K
forma el árbol de objetos OTR, compuesto por obje-
tos estructurables jerárquicamente O1..Om. El com-
ponente de software K presenta, por otra parte, una
interfaz S, que consiste, en detalle, en interfaces in-
dividuales S1..Sy. El componente de software K se
almacena en un medio de almacenamiento SP.

La particularidad de la estructura de datos repre-
sentada en la Fig 2 consiste, entre otros, en que todas
las vistas SI..SIx del componente de software K es-
tán enlazadas concretamente con datos del árbol de
objetos OTR del componente de software K. De este
modo se origina un único almacenamiento de datos
para todas las vistas, de forma que no sólo se eviten
las inconsistencias de los datos, sino más bien que se
imposibiliten.

En el ejemplo de ejecución representado en la Fig
2, la primera vista SI1 sirve, por ejemplo, para repre-
sentar el componente de software en una vista en 3D,
la segunda vista SI2 el componente de software K de
una vista de diagrama de flujos o de una vista SFC y
la tercera vista SI3, por ejemplo, de una vista tabula-
da del componente de software. La estructura de da-
tos mostrada en la Fig 2 es la base para un mecanismo
eficiente de procesamiento, que posibilite ilustrar to-
das las estructuras, particularmente de una instalación
de automatización, en un modelo uniforme de datos.
Ya que todos los componentes están sujetos a un y
el mismo mecanismo estructural, los componentes de
software y sus objetos se pueden enlazar a través de
este mecanismo uniforme con otros objetos y compo-
nentes de software.

La Fig 3 presenta una representación esquemática
de la interacción en principio de varios componentes
de software K1..Kn como conexión de diversos árbo-
les de objetos. Los componentes de software K1..Kn
presentan además, de nuevo, la misma construcción
estructural que el componente de software, explicado
ya en conexión con la Fig 2. En el ejemplo de eje-
cución representado en la Fig 3, los datos del primer
componente de software K1 se almacenan en una pri-
mera memoria de datos SP1 y los datos del compo-
nente de software Kn en una memoria de datos SPy.
Mediante flechas discontinuas se sugiere, sin embar-
go, que los componentes de software K1..Kn pueden
almacenarse también, en cada caso, en otras memo-
rias de datos.

La Fig 4 presenta una representación en principio
de la estructura general de datos de un objeto O1..Om,
tal y como se emplea dentro de un árbol de objetos
(compare con la Fig 2). El objeto O1..Om mostrado
en la Fig 4 consiste en un bloque de datos KF, que

describe la función de nodo del objeto O1..Om. La
función elemental de nodo del objeto O1..Om consis-
te, además, en un desglose jerárquico por medio de
indicadores Z1..Z4, así como en una definición de la
función de nodo base BKF. La función de nodo ba-
se BKF define, además, el comportamiento de obje-
tos del objeto O1..Om. La funcionalidad puede ser,
por ejemplo, una función AND, que presenta la fun-
ción de enlazar los nodos objeto subalmacenados a
través de una función lógica AND. Los nodos base
se pueden jerarquizar y se pueden utilizar, por tan-
to, para la generación de objetos más complejos. El
indicador Z2 remite a un llamado objeto Master M,
mientras que el indicador Z1 remite al primer objeto
hijo FC (First Child). De manera similar, en el bloque
de datos KF, que define la función de nodo del obje-
to O1..Om, se encuentran contenidas otras funciones
de nodo KN1..KN5, sirviendo el indicador Z4 para el
desglose de la función de nodo base BKF.

La Fig 5 presenta una representación en principio
para la estructura de datos de un objeto para la elabo-
ración de componentes de software multilingües. La
construcción estructural del objeto corresponde ade-
más a la estructura básica ya mostrada en conexión
con la Fig 4. Adicionalmente a las funciones de no-
do mostradas en la Fig 4, el objeto representado en la
Fig 5 contiene otra función de nodo KN5, que remi-
te, a través de un indicador Z5, a una tabla de lenguas
extranjeras. En la tabla de lenguas extranjeras se enla-
zan, en cada caso, a través de identificaciones diferen-
tes idiomas y ediciones de texto para las vistas asig-
nadas al respectivo objeto. El concepto uniforme de
retención de datos así disponible posibilita, por tanto,
de manera sencilla también un procedimiento unifor-
me para la traducción de todos los componentes de
la instalación a diferentes lenguas extranjeras, sin que
sean necesarias modificaciones en la construcción es-
tructural básica del propio componente de software.

La Fig 6 presenta una representación esquemática
de un árbol de objetos OTR. El árbol de objetos OTR
consiste en objetos O1..O13. La funcionalidad del ár-
bol de objetos OTR representado ejemplarmente en la
Fig 6 produce señales definidas a través de un meca-
nismo de enlace SL para la combinación de objetos
individuales y/o por medio de objetos. El objeto O1
representa un componente, el objeto O2 una interfaz,
el objeto O3 define datos, el objeto O4 funciones. Los
objetos O5, O6 ilustran una entrada y/o una salida,
mientras que los objetos O12 y O13 señalan la señal
de entrada A y/o señal de salida B apropiada en cada
caso. El objeto 07 caracteriza una señal DATA y el ob-
jeto una señal P, enlazada como señal B a través de un
indicador ZA con el objeto O13, es decir, con la señal
B. El objeto O9 forma una puerta Y, mientras que los
objetos O10 y O11 caracterizan la señal A, que se su-
ministra como enlace a través de un indicador ZB. El
objeto O7 se enlaza con el objeto O11 a través de un
indicador ZC.

La Fig 6 presenta un flujo se señales resultante del
mecanismo de enlace SL para el enlace de las señales
“señal A” del objeto O12 y del objeto O7 (“DATA”)
a través de una puerta Y O9. El resultado de este en-
lace se suministra de nuevo a la señal B del objeto
O8 a través de un enlace ZA. Con ayuda del mecanis-
mo de enlace mostrado ejemplarmente en la Fig 6 se
pueden enlazar también unos objetos complejos con
otros, como por ejemplo, el intercalado dinámico de
una máquina en la vista de una instalación.
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La Fig 7 presenta una representación esquemática
de una ventana de monitor 1 para la definición de las
funcionalidades de un árbol de objetos OTR con obje-
tos estructurables jerárquicamente. La ventana de mo-
nitor se subdivide además, en principio, en tres sub-
zonas del monitor B1, B2, B3. La primera subzona
del monitor B1 presenta el árbol de objetos OTR a
proyectar con los objetos individuales, mientras que
la segunda zona del monitor B2 muestra en una tabla
las funciones de nodo de los objetos base. Un gráfico
asignado a estos objetos base se representa gráfica-
mente en la tercera zona del monitor B3 -si existe-. Se
lleva a cabo una asignación de los respectivos objetos
base a los objetos individuales a través del desglose
de los objetos individuales del árbol de objetos OTR
de la primera subzona del monitor con los respectivos
objetos base de la segunda zona del monitor B2.

La Fig 8 presenta una representación ejemplar pa-
ra la elaboración de diagramas de operaciones me-
diante un árbol de objetos. Como ejemplo, en la Fig 8
se muestra una puerta lógica, compuesta en cada caso
por nodos base.

La Fig 9 presenta una representación ejemplar pa-
ra la elaboración de gráficos en 3D mediante un árbol
de objetos. Los respectivos gráficos en 3D para un eje
lineal consisten en subobjetos apropiados, como guía
y accionamiento. Así, el gráfico en 3D del acciona-
miento representado en la Fig 9 está compuesto, por
ejemplo, por un llamado resolvedor, así como por un
motor. La estructura completa de árbol del gráfico en
3D se deposita además en la estructura base del árbol
de objetos.

La Fig 10 presenta un árbol de objetos con obje-
tos desglosados empleando el concepto tipo/instancia.
El concepto tipo/instancia posibilita la generación de
nuevos objetos más complejos a partir de objetos me-
nos complejos generados con anterioridad. Además,
se produce un sistema jerárquico de instanciación,

que se superpone a la jerarquía estructural de la insta-
lación de automatización. Si en una clase se modifica,
se añade, se desplaza o se borra, una propiedad, se
modifican también directamente todas las instancias,
bien automáticamente o bien de manera controlada
por el usuario, de forma que se conserve la consis-
tencia de la estructura de datos. La particularidad del
concepto tipo/instancia representado en la Fig 10 con-
siste en, que también las clases poseen ya funcionali-
dad total frente a los habituales conceptos orientados
al objeto. Esta capacidad de funcionalidad total se ba-
sa en, que también las clases poseen ya datos con me-
moria reservada y módulos ejecutables de programa.
La ventaja de uno de estos procedimientos consiste en
que las clases pueden tratarse como prototipos, que
pueden depurarse inmediatamente, sin instanciación
adicional, es decir, sin coste adicional. La funciona-
lidad total de las clases contiene de nuevo todas las
vistas y facetas de la tecnología de automatización.

La Fig 11 presenta una representación de princi-
pio de este tipo para una estructura de módulos de
instalación por medio de un concepto tipo/instancia.

La Fig 12a presenta una representación ejemplar
de una cadena de pasos, tal y como se emplea, por
ejemplo, en sistemas de proyección habituales de la
tecnología de la automatización. Una cadena de pasos
de este tipo consiste en acciones y transiciones, es de-
cir, estados y transiciones de estado. Frente a esto, en
la Fig 12b se presenta un árbol de objetos como re-
presentación de la cadena de pasos mostrada en la Fig
12a.

La Fig 13 presenta un ejemplo para la aplicación
práctica del concepto tipo/instancia en la proyección
de un sistema de automatización.

Las Fig 14a,b presentan un ejemplo para la apli-
cación práctica del concepto tipo/instancia con tecno-
logía de interfaz OTR.
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REIVINDICACIONES

1. Componente de software (K1..Kn) de un sis-
tema de automatización con una estructura de datos
constituida por un árbol de objetos (OTR) con objetos
estructurables jerárquicamente (O1..Om), previéndo-
se el árbol de objetos (OTR) para la representación de
vistas del componente de software (K1..Kn), estando
todas las vistas del componente de software (K1..Kn)
enlazadas concretamente con datos del árbol de obje-
tos (OTR) del componente de software, de forma que
resulte un único almacenamiento de datos para todas
las vistas, sirviendo las vistas para la representación
del componente de software en una vista en 3D y vis-
ta de diagrama de flujos, particularmente vista SFC.

2. Componente de software acorde a la Reivin-
dicación 1, caracterizado porque el componente de
software (K1..Kn) presenta un primer tipo de compo-
nente de software (KA1) como clase (Kl).

3. Componente de software según al menos una
de las Reivindicaciones 1 a 2, caracterizado porque
el primer tipo de componente de software (KA1) con-
tiene datos y/o funciones ejecutables.

4. Componente de software según al menos una
de las Reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque
el componente de software (K1..Kn) presenta un se-
gundo tipo de componente de software (KA2) como
instancia (En) del componente de software.

5. Componente de software según al menos una
de las Reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porque
se prevén medios para la modificación automática de
una instancia producida a partir de una clase, si se
modifica la clase correspondiente.

6. Sistema según al menos una de las Reivindica-
ciones 1 a 5, caracterizado porque el primer (KA1)
y el segundo (KA2) tipo de componente de software
tienen el mismo diseño.

7. Componente de software (K1..Kn) según al me-
nos una de las Reivindicaciones 1 a 6, caracterizado
porque un objeto (O1..Om) de un componente de soft-
ware presenta por lo menos un nodo objeto.

8. Componente de software (K1..Kn) según al me-
nos una de las Reivindicaciones 1 a 7, caracterizado

porque un nodo objeto individual es un objeto.
9. Componente de software (K1..Kn) según al me-

nos una de las Reivindicaciones 1 a 8, caracterizado
porque el nodo objeto consiste en indicadores a otros
nodos y/o en números identificativos de otros nodos.
(Identificadores)

10. Componente de software (K1..Kn) según al
menos una de las Reivindicaciones 1 a 9, caracteri-
zado porque un nodo objeto (Ks) posee un número
identificativo para la definición de diferentes lenguas
extranjeras de un objeto (O1..Om).

11. Componente de software (K1..Kn) según al
menos una de las Reivindicaciones 1 a 10, caracteri-
zado porque los nodos base (BKN) pueden jerarqui-
zarse para la generación de objetos más complejos.

12. Componente de software (K1..Kn) según al
menos una de las Reivindicaciones 1 a 11, caracte-
rizado porque el objeto (O1..On) presenta una fun-
ción elemental de nodo (KF), particularmente con un
desglose jerárquico.

13. Componente de software (K1..Kn) según al
menos una de las Reivindicaciones 1 a 12, caracte-
rizado porque el objeto (O1..On) está provisto de una
función de nodo base (BKF) para la determinación de
la funcionalidad de un nodo y/o de nodos subordina-
dos.

14. Componente de software (K1..Kn) según al
menos una de las Reivindicaciones 1 a 13, caracteri-
zado porque para la generación de una funcionalidad
de un objeto y/o de un componente de software se
prevé un mecanismo de enlace para la combinación
de señales y/o objetos.

15. Componente de software (K1..Kn) según al
menos una de las Reivindicaciones 1 a 14, caracteri-
zado porque el árbol de objetos (OTR) se prevé para
la realización de un diagrama de funciones, de un dia-
grama de flujo y/o de una secuencia de programa de
un componente de automatización.

16. Componente de software (K1..Kn) según al
menos una de las Reivindicaciones 1 a 15, caracteri-
zado porque el árbol de objetos (OTR) para construir
un gráfico en 2D y/o en 3D.

6



ES 2 284 999 T3

7



ES 2 284 999 T3

8



ES 2 284 999 T3

9



ES 2 284 999 T3

10



ES 2 284 999 T3

11



ES 2 284 999 T3

12



ES 2 284 999 T3

13



ES 2 284 999 T3

14



ES 2 284 999 T3

15



ES 2 284 999 T3

16



ES 2 284 999 T3

17



ES 2 284 999 T3

18



ES 2 284 999 T3

19



ES 2 284 999 T3

20



ES 2 284 999 T3

21



ES 2 284 999 T3

22



ES 2 284 999 T3

23


	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

