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JEZYK PROGRAMOWANIA LOGLAN JAKO NARZEDZE OPISU MODELU SYSTEMU
TRANSPORTOWEGO

Streszczenie. Artykut niniejszy stanowi prébe odpowiedzi na pytanie:
czy Jezyk programowania Ca konkretniej: Jezyk LOGLAN} moze by¢ wyko-

rzystany - nie tylko do notacji algorytméw procedur, czy wiekszych
projektéw software*owych - ale roéwniez do opisu systemow. Uznajac
konwencje metaprogramistyczng Jako najbardziej uzyteczng przy

tworzeniu projektéw oprogramowania z4ozonych systeméw zaproponowano
konwencje notacyjna P-LOGLAN Cbazujacg na idei Pidgin ALGOLu oraz na

Raporcie LOGLANu-82} .
W artykule stwierdzono, ze konwencja P-LOSLAN bardzo dobrze nadaje

sie do opisu formalnego z#ozonych systeméw transportowych.

1. Uwagi wstepne

Artykut niniejszy stanowi probe odpowiedzi na pytanie: czy jezyk
programowania Ca konkretniej: Jezyk LOGLAN} moze by¢ wykorzystany, nie
tylkc do notacji algorytmoéw procedur, czy wigkszych projektoéw
software*owych, ale réwniez do opisu systeméw. Model systemu transportowego
Cna danym szczeblu abstrakcji} stanowi¢ tutaj moze egzemplifikacje tego
interesujacego problemu.

Uznajac konwencje metaprogramistycznag, jako najbardziej uzytecznag przy
tworzeniu projektéw oprogramowania z4#ozonych systeméw [43 - w pracy [5]
zaproponowano konwencje no’acyjna P-LOGLAN Cbazujacag na idei Pidgin ALGOLu
[13 oraz na Raporcie LOGLANu-82 [63}.

2. Propozycja konwencji P-LOGLAN

Podstawowe postulaty tej konwencji sg nastepujace [53:

- konwencja P-LOGLAN stanowi nieformalne powigzanie réznych konwencji
zapisu, stosowanych w Jezykach wysokiego poziomu; Jako pierwowzér tej
konwencji moze by¢ uznany Pidgin ALGOL, CI 3;

- konwencja P-LOGLAN bazuje na stowach kluczowych oraz wszystkich innych

ustaleniach zawartych w Raporcie LOGLANu-S2 [63 ;
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konwencja przeznaczona jest do tworzenia projektéw oprogramowania, opisu
systemoéw, a takze réznego rodzaju Cwymagajgcych formalnego ujecia}
publikacji naukowych;
konwencje notacyjng P-LOGLAN mozna réwniez traktowa¢ Jako zmodyfikowany
ALGOL publikacyjny; moze by¢é takze rozumiana jako jezyk wysokiego
poziomu, ktéry moze by¢é zaimplementowany na dowolny Kkomputer o
odpowiednich zasobach;
instrukcja w P-LOGLANie Jest tekstem bedgacym mieszanina s#éw kluczowych
LOGLANu oraz Ctresci dodatkowej} podanej w konwencji: werbal istycznej,
symbolicznej lub metaprogramistycznej CA] - wzglednie wszystkich razem
Cniedozwolona jest tylko konwencja graficznal);

przy projektach oprogramowania we wstawkach <tresci do-
datkowej} obowigzuje stosowanie zapis6ow na bazie kodu ASCIlI Cstosowanie
innych symboli. Jak i elementéw grafiki dozwolone Jest tylko w aneksach
- opatrzonych odpowiednimi odsytaczami};
konwencja nie Jest zamknieta i moze by¢ rozbudowywana o dodatkowe

el ementy.

Konwencja notacyjna P-LOGLAN moze by¢ szczeg6lnie uzyteczna wszedzie tam,

gdzie mnogos¢ jezykéw, roéznorodnos¢é komputerdw oraz rozproszenie zespodow

ludzkich stwarza sytuacje wymuszajaca konieczno$¢ ujednolicenia zapisow

projektéw oprogramowania.

3. Przyktady zapisu w konwencji P-LOGLAN
Ponizej podano przykdtad projektu programu zapisanego w konwencji
P-LOGLAN:

PROGRAM ODBIERAKI_PRADU;

c*

PROBLEMATYKA: Symulacja wspédpracy dynamicznej N odbierakow
pradu z siecig trakcyjna.

Zagadnienie istotnie wazne, gdy predkos$¢ pociagu
elektrycznego przekracza 140 km/h.

WEJSCIE: Uk+ad Cod 30 do 500} roéwnan rézniczkowo-réznicowych
2-go rzedu, niestacjonarnych, nieliniowych, niejedno-
rodnych Cszczegétowo opisanych w pubJikacJi:

Roman KONIECZNY. Stanistaw KRAWIEC "Zagadnienie oprog-
ramowania modelu ST3-»-0P2 wspédpracy kilku odbierakow
pradu z siecig trakcyjnag” - Zeszyty Naukowe Politech-
niki Slaskiej, Transport nr 5 / 1986 }

WYJSCIE: Trajektorie punktu styku oraz przebiegi sit stykowych
dla wyszczegélnionych odbierakéw- dodatkowo: po kazdym
przebiegu symulacyjnym obliczany Jest wspédczynnik
jakosci wspoétpracy do zestawienia zbiorczego.

METODA: Catkowanie numeryczne metodg Miine*a 5-go rzedu. *0
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LIBRAKY ITEM INTO USERLIB.
EXTERNALS
UNIT  MILNES: PROCEDURE FROM USERLIB;

COMPILE

UNIT DANE_WE: PROCEDURE; C* wprowadzenie danych *3
C» WEJSCIE: plik tekstowy z danymi typu REAL,
WYJSCIE: tahiica globalna DANE_WEJ *3
BEGIN C» main DANE_WE *3
wypednienie listy LSO * statych ograniczen modelu;
pytanie o nazwe pliku z danymi ;

IF plik nie istnieje THEN komunikat; pytanie o wkasciwa nazwe
lub KONIEC PRACY FI;

wprowadzenie danych do tablicy DANE_WEJ ;
poréwnanie zawarto$ci tablicy z ograniczeniami na liscie LSO;

IF réznice THEN komunikat, zadanie interakcyjnego poprawienia
b*ednych danych lub KONIEC PRACY FI;

END DANE_WE ;

UNIT INITIALS: PROCEDURE; Cw inicjacja statych, wartosci pocz. »3
C* WEJSCIE: Tablica DANE_WEJ.
WYJSCIE: WEKTOR_ZS Czmienne stanu) w)
BEGIN C« main INITIALS *3
obliczenie wartosci poczatkowych na integratorach;

obliczenie sktadowych aerodynamicznych
oraz innych parametréw liczonych Jednokrotnie;

END INITIALS;

UNIT REJESTRACJA: PROCEDURE; C* odnotowywanie wynikoéw »0

C» WEJSCIE: numery wytypowanych odbierakéw pradu,
numery wytypowanych segmentéw sieci trakcyjnej,

WEKTOR_?S.

WYJSCIE: tablice TRAJEKTORIE i SILY_STYKOWE «3
BEGIN C* main REJESTRACJA «3

... biezace zapisy do tablic TRAJEKTORIE i SILY_STYKOWE;
END REJESTRACJA;

UNIT DYNAMIC: PROCEDURE; C* czes$¢ dynamiczna modelu *3
C* WEJSCIE: tablica DANE_WEJ. CZAS_SYMULACJI . PREDKOSC_JAZDY.
WYJSCIE: WEKTORJZS w)
BEGIN C* maln DYNAMIC w)
... CALL MILNESC. .3;
. . CALL REJESTRACJA™ ..3;
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END DYNAMIC;

VAR C* zmienne globalne *}
DANE_WEJ, WEKTOR_ZS. TRAJEKTORIE. SItY_STYKOWE, OK: ARR/YOF. .
CZAS_SYMULACJI . PREDKQSC_JAZDY. KRYTERIUM_JAKOSCI ...

BEGIN C* main ODBIERAKI_PRADU *0
pytanie o predko$¢ Jazdy i czas symulacji;
pytanie o kryterium oceny Jakosci ...Clista wymogéw OK};
... CALL DANE_WE;
DO
... CALL. INITIALS; ...
WHILE czas <= CZAS_SYMULACJI
DO
... CALL DYNAMIC;
0oD;
sekw. oceny Jakosci na podst. tab. TRAJEKTORIE i SILY_STYKOWE;
IF KRYTERIUM_JAKOSCI zgodne z wymogami OK
THEN EXIT ELSE REPEAT FI;

0oD;

kornicowe zestawienie zbiorcze uzyskanych wynikoéw; ...
END ODBIERAKI_PRADU.
Powyzszy przyktad specyfikacji niezupednej Czarysu programuj po
dalszym rozwinigciu i uszczegétowieniu oraz doktadniejszym opi-

saniu powigzan modudéw - stanowié¢ Juz moze podstawe do napisania
rzeczywistego programu Cpraktycznie w dowolnym Jezyku}.

4. TanaHnjenie rozszerzenia konwencji P -LOGLAN

Stosowanie konwencji P-LOGLAN utatwia precyzowanie koncepcji oraz
usuwanie ewentualnych b#edéw w zatozeniach - juz na etapie opracowywania
projektu programu. Dobrze zaprojektowany program Jest tatwiejszy w
uruchomieniu, a koszty Jego wytworzenia sg odpowiednio nizsze.

Zaproponowana konwencja notacyjna P-LOGLAN, w chwili obecnej, gdy
realnie rysuje sie mozliwo$¢ korzystania ze sprzetu wielOkomputerowego o
duzej mocy obliczeniowej oraz ze wspétpracujacych z nim urzadzen
dodatkowych, np. kamera TV, magnetowid, kanat przemystowy. +acznosc¢
satelitarna, uzycie robotéw etc. — wymaga jednak pewnej rozbudowy, tak aby
P-LOGLAN mog+ staé¢ sie czym$ szerszym, np. LNSD-LOGLANem CLanguage for
Notation of Software Designs}.

Ponizej podano szkic niektérych postulatéw-propozycji, rozszerzajgcych
konwencje P-LOGLAN:

1} Kazdy modud CUNIT} posiada nastepujaca strukture:



Jezyk programowania LOGLAN Jako narzedzie.

UNIT <nazwa> : typ modudu Clista parametréw formalnych};
DECLARATIONS C czes$¢ deklaracyjna }
CONST ...
VAR ...
TYPE ...
UNIT ...
ENVIRONMENT C powigzanie z otoczeniem }
IMPORT ...
EXPORT ...
DEVICES
INPUT . .
OUTPUT ...
FLAG

OPERATIONS C czes$¢ operacyjna }
INITIALS ... C instrukcje poczatkowego wykonania }
DYNAMICS ... C instrukcje podstawowego wykonania }

END_OF__UNIT <nazwa> ;

2D Moduty moga by¢ nastepujagcego typu:
LIBRARY - modu4 bedacy zbiorem modutéw,,
BLOCK* PROCEDURE* FUNCTION* CLASS, COROUTINE* PROCESS - znacze-
nie, Jak w Raporcie LOGLANu-82.

3D Podstawowe typy zmiennych :

REAL* INTEGER. BOOLEAN, CHARACTER. TEXT. BYTE. WORDCN-bits],
WORDCN-bytes]. ADDRESS. SET. FILE. SEMAPHORE. ARRAY_OF. ...

4} Mozliwos$¢ tworzenia whasnych typoéw zmiennych, typy wyliczenio-
we, kontrola zakresu zmiennej , etc.

5D Komunikacja z otoczeniem:

a} IMPORT — kazdy modut moze “ezaimportowac™ inny modut Ctj.
wtgczy¢é go do swego ciata} lub zmienng zewnetrzna,
nP- IMPORT: MODULE ODBIERAK FROM LIBRARY KOLEJOWA;

VARIABLE X FROM MODULE INNY;

b} EXPORT - kazdy modud moze udostepni¢ swoje zasoby innym
modudom;

c} DEVICES - wyspecyfikowane sa urzadzenia, z ktérymi modut
wspodpracuje, np
DEVICES INPUT: CAMERA_Tv, DOCUMENT READER. MOUSE. ...
OUTPUT: VIDEO. LASER PRINTER. FLOPPY DISK,...

d} FLAG - kazay modut stale udostepnia innym modutom wglad do
swojej "flagi', tj. wskaznika stanu CSUSPENDED,
ACTIVE. LOCKED. AWAITING. TERMINATED}.

0} Na Jednym komputerze moze "rezydowac¢™ jeden lub wiecej modutow.

Jeden modut moze takze rownoczesnie Crownolegle} pracowac¢ na
wielu komputerach.
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7} Lista instrukcji LNSD-LOGLANu moze by¢ sukcesywnie wzbogacana
o dodatkowe mozliwo$ci, np. SAVE SCREEN, LOAD IMAGE FROM VIDEO,
INCLUDE UNIT... FROM... , SOUND. VOICE. COLOUR. IMAGE, ...

8} Istnieje mozliwos¢ definiowania struktury Chierarchi i} modutéw
oraz interface’6w miedzymodutowych.

9} Przyjmuje sie zasade, ze moduty moga by¢ niezaleznie kompilowane.

Przedstawione powyzej postulaty majg, oczywiscie, dyskusyjny charakter, a

ich szersze oméwienie i uzasadnienie wykracza poza ramy ‘tematyczne
niniejszego artykutu. Niemniej problematyka ta =zastuguje na podjecie
odrebnych badan w tym kierunku - spolaryzowanych na specyfike modelowania

systeméw transportowych.

S. Opis modelu systemu transportowego w konwencji P-LOGLAN

Konwencja P-LOGLAN, oprécz podstawowego jej zastosowania - do notacji
projektow software*owych, moze by¢ réwniez wykorzystana do
metaprogramistycznego opisu réznego rodzaju systeméw Ca doktadniej - modeli

tych systeméw}. Wykorzystanie P-LOGLANu do opisu systemu transportowego
Ctj. modelu tego systemu na pewnym szczeblu abstrakcji} oparte zostato na

pieciu podstawowych zatozeniach:

1} Jako definicje systemu przyjmuje sie Cweddug "Elementy teorii
systeméw i cybernetyki™ - S.Mynarski» PWN Warszawa 1981, s.I},
ze: "System jest to celowo okreslony zbidr elementéw oraz re-
lacji zachodzgacych miedzy tymi elementami i ich wkasnosSciami™.

Dla potrzeb niniejszych rozwazan, okreslenie <element} zostaje
zastgpione okresleniem <obiekt> ; okreslenie <wkasnosci ele-
mentu} zostaje zastapione okresleniem <atrybuty obiektu}

2} Symbole matematyczne Ctypu sigma, catka, kwantyfikator itd.}
zostaja przetransformowane na odpowiadajace im klasy, wzgled-
nie procedury w LOGLANie.

3} W oparciu o definicje p.1 - opis modelu wybranego systemu tran-
sportowego bazowa¢ bedzie na takich pojeciach LOGLANu, Jak: CLASS,
PROCESS Czastepczo SIMPROCESS}. FUNCTION. PROCEDURE. COROUTINE.
NEW, KILL... a takze innych stowach kluczowych.

4} Przyjmuje sie zasade, ze za pomocag klas opisywane bedag obiek-
ty - rozumiane Jako pasywne, natomiast za pomocag procesow
obiekty aktywne. CPojeci a: obiekty aktywne i pasywne mozna
przez analogie interpretowa¢ podobnie Jak obiekty obstugujagce
i obstugiwane }.

5} Do opisu struktur oraz hierarchii systeméw moze by¢ uzyty me-
chanizm prefiksowania.

Do egzemplifikacji opisu systemu transportowego w konwencji P-LOGLAN

wybrano model ruchu pojazdéw w ruchu miejskim, zdefiniowany nastepujaco:
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Model ruchu pojazdéw MRP jest piatka:

IR = < SK, PL. PO. OT, ST >
gdzie:

SK - Jest zbiorem skrzyzowan,

Pt - Jest zbiorem potgczen miedzy skrzyzowaniami,

PO - jest zoiorem pojazdéw obecnych w systemie,

OT - jest zbiorem wejsé i wyjs¢ Cpotaczenie z otoczeniem!),

ST - Jest zbiorem sterowan dla SK;

d*»f
kazde i-te SK jest tréjka: SK. ~ < PR. PP. SYG >
gdzie:
PR - jest zbiorem paséw ruchu Ckolejek}.
PP - jest zbiorem przejs¢ dla pieszych,
SYG - Jest zbiorem sygnali zatoroéw;

kazdy PR na skrzyzowaniu posiada nastepujace atrybuty:

PR = < NR, DL. 1ID. LP >
gdzie:
NR - numer pasa na skrzyzowaniu,
Dt - d#ugos¢é pasa w Cm3,
ID - informacje dodatkowe Cnp. obecnos$¢ zielonej strzatki},

LP - aktualna liczba pojazdéw na pasie NR;

kazde Pt posiada nastepujace atrybuty:

Pt = < NP. DtP, IDP, LPP >
gdzie:
NP - numer potaczenia.
DtP - ddugos$¢ potgczenia w Cml.

IDP - informacje dodatkowe Cnp. dozwolona predko$¢, mozliwos$é
wyprzedzania, itd. },

LPP - aktualna liczba pojazdéw na potaczeniu;
kazdy PO scharakteryzowany Jest poprzez piagtke atrybutéw:

PO = < NRP, TYP. PARS. REF, V >

gdzie:
NRP — numer pojazdu.
TYP - typ pojazdu Cosobowy, ciezarowy, ciezarowy z przyczepa,

autobus, autobus przegubowy, tramwaj,
trolejbus, motocykl, rower, pojazd
uprzywilejowany w akcji, ... }

PARS - parametry silnika,
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REF - refleks kierowcy CtJd. szybko$¢ reakcji na Wwymuszenia
zewnetrznej).
\ - aktualna predkos$¢ pojazdu;

kazdy obiekt nalezgacy do zbioru OT posiada nastepujace atrybuty:

OT = < R. NO. 1IDO >

gdzie:

R - rodzaj kontaktu z otoczeniem Cwlot, wylot},

NO - numer .

IDO - informacje dodatkowe Cnp. charakterystyka rodzajowa pojazdéw dla

wlotu };

zbidér sterowan ST dla poszczegélnych SK zawiera dane dotyczace
nastaw poszczeg6lnych sygnalizatoréw; zbiér PR okresla para-
metry paso6ow ruchu oraz zawiera dane o geometrii skrzyzowania;
zbidér PP zawiera informacje o ruchu pieszych na danym przejsciu;
zbidr SYG przechowuje wartosci stanéow poszczeg6élnych sygnaliza-

toroéw.

Przemieszczanie sige pojazdéw w badanym systemie odbywa sie wedtug zasad
wynikajgcych 2z Kodeksu Drogowego Cwzbogaconych o elementy Kkultury na

Jezdni }.

Znajac specyfike ruchu miejskiego oraz dodatkowe szczegéty podane m. in.
w pracach C2D oraz C3] - mozna ww. system opisa¢ w konwencji P-LOGLANu w
sposo6b bardziej precyzyjny, tworzac Jednoczes$nie projekt programu

symulacyjnego:

PROGRAM MODEL_RUCHU_MIEJSKIEGO;

C* PROBLEMATYKA: Badania symulacyjne ruchu pojazdow
w duzych aglomeracjach miejskich.

WEJSCIE: Dane o topologii sieci ulic i skrzyzowan
z sygnalizacja $wietlng.
Charakterystyka rodzajowa pojazdow
na poszczeg6lnych wlotach do sieci.

WYJSCIE: Wskazniki jakosci ruchu CSredni czas przejazdu
pojazdu przez sie¢. liczba zatrzyman, zuzycie
paliwa, zawarto$¢ spalin w otoczeniu... }

METODA: Symulacja dyskretna w oparciu o system procesoéw
quasi-réwnolegtych. *0

UNIT ZGLOSZENIA_ZEWNETRZNE: PROCESS CNUMER_WLOTU: [INTEGER};
C* WEJSCIE: tablica CHARAKTERYSTYKA_WLOTOW.

WYJSCIE: wygenerowanie obiektu POJAZD i umieszczenie go
na odpowiadajacemu danemu wlotowi potagczeniu. *0

VAR C« atrybuty »0
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N_WLOTUm INTEGER, P: ARRAY_OF POJAZD.
ODSTEP_CZASU: REAL,
N__KOLEJNY: INTEGER,

BEGIN C* main ZGLOSZENI A_ZEWNETRZNE *D

DO C* petla nieskonczona «0

w opraciu o dane w tablicy CHARAKTERYSTYKA_WLOTOW
losowanie typu pojazdu, parametréw silnika,
predkosci poczatkowej, ... ;

PCN_KOLEJNYD j * NEW POJAZD Cwylosowane wartos$ci atrybutéw,
numer potaczenia odpowiadajacego
wlotowi  NUMER_WLOTLD ;

losowanie wartosci ODSTEP_CZASU do nastepnego zgtoszenia;
WAL TCODSTEP_CZASLD ;
0oD;
END ZGLOSZENIE_ZEWNETRZNE;
UNIT SYGNALIZATOR: PROCESS CNUMER_SYG: [INTEGER.
STER_ZD: BOOLEAND;
C* WEJSCIE: tablica CZASY_NASTAW lub STEROWANIE_ZDALNE.

WYJSCIE: efektywny czas trwania $wiatfa zielonego
i czerwonego *0

VAR

T_ZIELONE. T_CZERWONE: REAL.
N_SYG: |INTEGER. STEROW_ZDALNE: BOOLEAN. ...

BEGIN C* main SYGNALIZATOR *Z
... STEROW_ZDALNE := STER_ZD; ...
DO

IF STEROW_ZDALNE THEN okres$lenie T_ZIELONE. T_CZERWONE
w oparciu o dane z tablicy
STEROWANIE_ZDALNE;

ELSE ... w oparciu o dane z tab.
CZASY_NASTAW; Fl;

IF Swiatdo zielone THEN
WAITC T_CZERWONED
ELSE
WAITCT_ZIELONED FI;

oD
END SYGNALIZATOR;

UNIT PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCH: CLASS CNR_SKRZ, NR_PRZEJSCI A:
INTEGERD;

C* WEJSCIE: tablica DANE_O_PRZEJSCIACH.
WYJSCIE: rozdnieszczenie pieszych na przejsciu,

UWAGI : wartosci atrybutéw obiektu tej klasy
uaktualnia procedura SYTUACJA_NA_PRZEJSCIU *D
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VAR
LICZBA_STREF: INTEGER.
LICZBA_PI ESZYCH C* w poszczeg6lnych strefach przejscia *3:
ARRAY_OF INTEGER. A: LICZBA_PIESZYCH.

BEGIN C* main PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCH *3

okreslenie wartosci LICZBA_STREF na podstawie
tablicy DANE_O_PRZEJSCIACH;

ARRAY A DIM CI : LICZBA_STREF3;

END PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCH ;

UNIT SYTUACJA_NA_PRZEJSCIU: PROCEDURE CNR_SKRZ. NR_PRZEJSCI A:
INTEGER3;
C* WEJSCIE: stan sygnalizatora zwigzanego z przejéciem.
tablica DANE_p_PRZEJSCIACH.
sytuacja na potaczeniu Ctl. dane o zblizajacych
sie pojazdach},

WYJSCIE: uaktualnione wartos$ci atrybutéw obiektu
PRZEJSCIE_DLA_PI ESZYCH »
VAR P: PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCH. ...
BEGIN C* main SYTUACJA_NA_PRZEJSCIACH *3

w oparciu o stan sygnalizatora zwigzanego z danym przejsciem,
dane w tablicy DANE_O_PRZEJSCIACH. dane o sytuacji na po¥a-
czeniu - uaktualnienie atrybutéw obiektu PCNR_skrz ,N_przeJ3 ;

END SYTUACJA_NA_PRZEJSCIU;

UNIT AKT_STANU_PRZEJSC: PROCESS CCYKL_AKT: [INTEGERS ;
Cw cykliczne uaktualnianie stanu przejsé *3

VAR CYKL: |INTEGER. ...

BEGIN C* main AKT_STANU_PRZEJSC »3

CYKL :- CYKL_AKT;

FOR wszystkie przejscia
DO CALL SYTUACJA_NA_PRZEJSCIUC...3 O0D;
WAFTCCYKL3 ;

oD; ...

END AKT_STANU_PRZEJSC;

UNIT POJAZD: PROCESS CNRP: INTEGER. TYP. PARS...,
REF. V: REAL 3;

C* WEJSCIE: dane z tablicy SYTUACJA_NA_POLACZENIU.
dane z tablicy SYTUACJA_W_KOLEJKACH.
dane o najblizszych obiektach: SYGNALIZATOR

i PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCH.

Konieczny
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WYJSCIE: uaktualnione wartoséci atrybutéw obiektu POJAZD k3
VAR

NUMER: INTEGER.
LOKALIZACJA: INTEGER, Cw na poleczeniu, w kolejce,

) w trakcie opuszczania skrzyzowania *3
PREDKOSC: REAL. ...

UNIT JAZDA_NA_POLACZENI Uz PROCEDURE C. ..3;

Cw WEJSCIE: wartosci atrybutéw obiektu POJAZD.
dane z tab. SYTUACJA_NA_POLACZENIU,

WYJSCIE: czas dojazdu do najblizszego skrzyzowania w3
BEGIN Ck main JAZDA_NA_POLACZENIU K3

obliczenie czasu dojazdu dé najblizszego skrzyzowania;

END JAZDA_NA_POLACZENIU;

UNIT PRZYBYCIE_DO_KOLEJKI: PROCEDURE C...3;

CK WEJSCIE: dane z tablicy SYTUACJA_W_KOLEJKACH.
WYJSCIE: wybér kolejki,
okreslenie dalszego kierunku Jazdy k3
END PRZYBYCIE_DO_KOLEJKI;

UNIT OPUSZCZANIE_SKRZYZOWANI A: PROCEDURE C ... 3;

Ck WEJSCIE: dane o geometrii skrzyzowania,
wartosci atrybutéw obiektu POJAZD,
dane o sygnalizacji i zajetosci skrzyzowania,

WYJSCIE: numer nastepnego poleczenia, predko$é pocz.
lub opuszczenie sieci

END OPUSZCZENI E_SKRZYZOWANI A;

BEGIN ck main POJAZD «3
nadanie wartosci poczetkowyeh atrybutom;
DO

IF pojazd na poleczeniu THEN CALL JAZDA_NA_POLACZENIUC ...3;
WAl TCCZAS_DOJAZDU_DO_KOLEJKI 3 ;
CALL PRZYBYCIE_DO KOLEJKIC...3;
FIl; .......

IF pojazd pierwszy w kolejce

THEN CALL OPUSZCZANI E_SKRZYZOWANI AC ... 3;
WAL TCCZAS_OPUSZCZANI A3 ;
FIl ;

0D;

END POJAZD;
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VAR C* zmienne globalne *©

CHARAKTERYSTYKA_WLOTOW. CHARAKTERYSTYKA_POLACZEN.
GEOMETRI A_SKRZY20WAN. CZASY_NASTAW, STEROWANI E_ZDALNE,
DANE_p_PRZEJSCI ACH. SYTUACJA_NA_POLACZENIU.
SYTUACJA_W_KOLEJKACH : ARRAY_OF ... -

7Z: ARRAY_OF ZGLOSZENIE_ZEWNETRZNE.

SG: ARRAY__OF SYGNALIZATOR,

PP: ARRAY_OF PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCH.

PO: ARRAY_OF POJAZD. ...

ASP: AKT_STANU_PRZEJSC, LICZBA_WLOTOW, LICZBA_POLACZEN,
LICZBA_SKRZY20WAN: INTEGER. ... . ST_ZD: BOOLEAN. ...

BEGIN C* main MODEL_RUCHU_MIEJSKIEGO
wypednienie tablic topologicznych danymi z plikéw wejsSciowych;
FOR wszystkie wloty
DO ZZCNumer _wlotuJ :=NEW ZGLOSZENIE_ZEWNETRZNEC Numer _wlotuD
0oD;
ST_ZD: =TRUE;
FOR wszystkie sygnalizatory
DO SGCNumer _sygJd :=NEW SYGNALIZATORC Numer_syg. ST_zZD> 0D;
FOR wszystkie przejscia
DO PPCNumer _przeJD :=NEW PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCHCNr_sk,
Numer_przeJdJ 0oD;
ASP: = NEW AKT_STANU_PRZEJSCC5 C* Csek3 *0 J;
uaktywnienie kolejno wszystkich proceséw: SYGNALIZATOR,
PRZEJSCIE_DLA_PIESZYCH. ZGLOSZENIE_ZEWNETRZNE ;
DO
PROCEDURA SYNCHRONIZACJI PROCESOW;
biezaca rejestracja stanu systemu;
obliczenie wskaznikéw JakosSci ruchu;
ocena wskaznikéw Jakosci;

procedura obliczajaca nowe wartosci
elementéw tablicy STEROWANIE_ZDALNE;

IF koniec pracy systemu
THEN EXIT ELSE REPEAT FI1;
0D;

analiza przebiegéw. ..

END MODEL_RUCHU_MIEJSKIEGO.

5. Uwagi koncowe

Oceniajac powyzszy opis przyktadowego iystemu transportowego, dokonany w
konwencji P-LOGLAN, mozna odnotowa¢ nastepujace zalety tej konwencji:

- konwencja utatwia nie tylko opis formalny, ale takze zrozumienie
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dziatania danego systemu;
- mozliwe jest dokonywanie opiséw na dowolnych poziomach wuszcze-

g6étowienia; poziomy uszczegétowienia moga by¢é rézne dla réznych

modudow;
konwencja umozliwia. oproécz opisu systemow. tworzenie pseudo-
programoéw, ktore moga by¢ potem przenoszone na dowolny jezyk

programowania;

- poszczeg6lne moduty pseudoprogramu moga by¢ projektowane réwnolegle
przez ré6znych specjalistow Cnp. od sterowania sygnalizacjg, od
badania zachowan pieszych na przejsciach, od techniki Jazdy, itd.D;

- poprzez swoja w pewnym sensie "nieformainos$c¢’l konwencja ta Jest tatwa
do opanowania przez osoby réznych zawodéw, co ma powazne znaczenie
przy tworzeniu projektéw interdyscyplinarnych Cdia os6b nie znajacych
LOGLANu wymagane Jest tylko stworzenie ministownika z podstawowymi

definicJamiD.

Oczywiscie, konwencja metaprogramistyczna wprowadza pewien "narzut"
w postaci poje¢ informatycznych dodatkowo wystepujacych w opisie,
nie wystepujacych natomiast w rzeczywistos$ci. Przyktadowo: uzywa-
jac pojec¢ typu “proces’™, "klasa"™, "wspotbieznos¢”. .. utatwia
zblizenie opisu do rzeczywistosci, natomiast takie pojecia infor-
matyczne Jak '"synchronizacja proceséw'™, "zmienna referencyjna",
plik™ itd. - z punktu widzenia stricto opisu systemu sg czym$
sztucznym. Jest to Jednak cena Jaka sie "ptaci™ za zblizenie opisu
do projektu programu. Mozna powiedzieé¢, ze niejako "wada"™ tej kon-
wencji Jest fakt - iz narzuca CwymuszaJ ona projekty programéw.
Naturalnie, wybér konwencji notacyjnej zalezy od celu Jakiemu ma
stuzy¢ dany opis Cw niniejszych rozwazaniach obowigzuje milczace
zatozenie, iz celem nadr zednym Jest taki opis. ktéry utatwia opra-
cowanie modelu a nastepnie programu symulacyjnego!).

Dla tak sformutowanego celu konwencja P-LOGLAN Jest najlepsza.
CW dobie rewolucji informatycznej mozna postawi¢ teze, ze kazda
notacja powinna "asymptotycznie"™ dazy¢ do notacji metaprogramis-
tycznej .3

Wysnuwajac generalny wniosek, mozna stwierdzi¢, ze konwencja
P-LOGLAN bardzo dobrze nadaje sie do opisu modeli systeméw trans-
portowych.
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LOGLAN PROGRAMMING LANGUAGE AS AN INSTRUMENT FOR DESCRIPTION OF TRANSPORT
SYSTEM MODEL

Summary

The present article makes an attempt of answering the question: if a
programming language Cand precisely - LOGLAN language} can be used not only
for the procedure algorithms notation or larger software designs but also
for system specification.

Admitting the metaprogrammistic convention to be the most useful when
designing complex systems software, P-LOGLAN notational convention Cbased
on the idea of ALGOL Pidgin and on the LOGLAN-82 report} has been
suggested.

It has been stated in the paper that P-LOGLAN convention is very

suitable for the formal specification of complex transport systems.

DIE PROGRAMMIERSPRACHE LOGLAN ZUR BESCHREIBUNG DES MODELLS DES
TRANSPORTSY STF.MS

Zusammenfassung

Vorliegender Aufsatz bildet eine Probe der Antwart auf die Frage: Soll
eine Programmiersprache Ckonkret: die Sprache LOGLAN} nur zur Notation von
Prozeduralgcrithmen oder grofReren Software-Projekten genutzt werden oder
kann sie auch zur Systembeschreibung eingesetzt werden ?

Auerkennend die mataprogramistische Konvention ais die nutzliche bei der
Entwicklung von Software-Projekten der Komplizierten Systemen wurde eine

P-LOGLAN-Notationskonvention vorgeschlagen, die auf der Pidgin Idee von
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ALGOL und auf dem LOGALN-82-Raport basiert.
Im Aufsatz wurde fastgestellt, daB die P-LOGLAN konvention sich sehr gut

fur formale Beschreibung Komplizierter Transportsysteme eignet.

A3HK nPOrPAMMMPOBAHHH LOGLAN KAK CPEACTBO OFIHGAHMFi MOFIEJIH TPAHCUOPTHOH
CHCTEMH

Pe3»Me

B CTaThe aaeTca tToiTbfTxa orneTstTh wa sonpoc moxbt jin 5i30iK
TrporpanMMpoBaHMSi Ca KF IUpeTHU - *3U5- LOGLAND OUTh ncrrojib30RaH He TOJibKo ajisi
33TTMCH ajrropHTttQB irpouetyp» HJiH-mi 0Oojiee o00mnpHbix co<J>TBep ttpopktob » ho
Tak3De flJISI OITMCaHVH ewr. TCft

npM3Hasa* fseT~TYporpaMMcjTMMecKy» (COKseHUHK) KaK HaHooiiee nojie3HoA npn
TTpoeKTMpOBaHMIM  OHpaTpaMMKpOB«HM» CIOTHIX CHCTeM. ITpe/UIOXeHa KOHBeHUMA MO
3 TMCH P-LOGLAN C6a Jupycajasi Ha waeH Pidgin ALGOL a TaKate Ha panopTe
LOGLANa-82D.

B CTaThe TTOKasaHO, MIO KOHBeHUHSI P-LOGLAN OMeHb TIQlie3H3 AJSI OTmTHH-M
CJ10XHbIX CHCTeM.



