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Programm das RobMsg benutzt

Schnittstellen-

Ebene

Sender und
Empfaenger
tauschen

SendRobMsg()

HandleRobMsg

SpoolRobMsg()

GetFirstRobMsg

Handling-
Ebene

Erste Message
abhohlen.

PutRobMsg()| (AddRobMsgList(]

Liste der noch
nicht abgeholtef
Messages

Message
anhaengen

WriteRobMsgToSocket
WriteRobMsgToPVM()

WriteRobMsgToRadio()

ReceiveRobMs(

return

GetRobMsg()
HandleRobMsg|

Letzte
Message;

ReadRobMsgFromSocket

ReadRobMsgFromPVM()

ReadRobMsgFromRadiol

Verbidnungs-
spezifische

Message mit PVM verschick

Message aus Socket lesen.

Message per PVM empfange

Messageueber Funkstrecke
verschicken.

Message von Funkstrecke
empfangen.































