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6.5 Schnittstellen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 120

6.5.1 Eingangsseitige Aufgaben–Schnittstelle . . . . . . . . . . . . . . . . 121

6.5.2 Ausgangsseitige Elementaraktionen–Schnittstelle . . . . . . . . . . 122

7 Praktische Ergebnisse 125

7.1 Konfigurieren des Handlungsplanungssystems . . . . . . . . . . . . . . . . 125

7.1.1 Integration des Simulations- und Steuerungssystems COSIMIR r© . . 125

7.1.2 Arbeitsaufwand beim Konfigurieren . . . . . . . . . . . . . . . . . . 128
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