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Objectifsdelaréunion

1) Passerelle UML/Sgnal
=>réflexion sur la génération automatigue avec langage J
=>» programme de travall
=> partage des taches entre CEA/CS S

2) Reéflexion sur une Méthode Matlab-Smulink

3) Déploiement de I’ environnement de simulation UML/Accord
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Passerelle UML/Signal
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Passerelle UML/Signal

1) Modele Matlab-Smulink du Régulateur de vitesse
2) Modele Sgnal du Régulateur de vitesse

3) Pistes pour I’ établissement de correspondances entre UML/Sgnal
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1) Modele Matlab-Smulink du Régulateur de vitesse
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Le Régulateur de vitesse et son environnement
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ACTTRIS

Analyse et Conception a Objet Temps Réel pour Implantation asynchrone / Synchrone

Réception du signal OnOffReg
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|

Réception du signal Speed
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2) Modele Sgnal du Regulateur de vitesse
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Structure du programme Signal

Choix de modélisation :
Systeme a modéliser = Process
Composition du programme:

=>» déclaration parametres constants,

=> déclaration des signaux d’ entree/sortie,
=> Ccorps du processus,

=>» déclaration des signaux locaux,

=> déclaration/définition des sous-processus.
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L es parametres constants représentent :

=> |es états possibles du régulateur de vitesse,
(ex : RUNNING, STDBY, OFF.)

=> des constantes pour lestests ou les calculs,
(ex : K, MSPEED.)

=> desvaleursinitiales de signaux.
(ex : SPEEDOQ.)
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Les signaux d entrée peuvent :

=> changer |’ état du régulateur de vitesse,
(ex : ONOFF_REG, OFFCAR.)

et/ou =>» déclencher destraitements,
(ex : PRESS ACC PED, TOP)

et/ou => cadencer le signal de sortie.
(ex : TOP.)
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Les signaux locaux représentent :

=> |’ état du régulateur de vitesse,
(ex : STATE REG, ZSTATE_REG))

=> des grandeurs utiles,
(ex : OSPEED, STATE BRK_PED.)

=> des signaux « propages ».
(ex : STATE _REGCTOP, SPEEDCTORP.)
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Le corps du programme comprend :

=> cing traitements déclenchés par les signaux d’ entrée :

e mémorisation de |’ état de |la pédale de frein,

e mémorisation de |’ état de la pédale d’ accéleration,
e positionnement de la vitesse de consigne,

e calcul et renvoi de lacommande,

 changement de |’ éat du systeme.

=> des éguations d’ horloges,

=> des définitions de signaux « propages ».
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3) Pistes pour |’ établissement de correspondances entre UML/Sgnal
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| dée de classe UML simple

SpeedRegulator _ .
speed Une classe sensible aux signaux :
orderedSpeed OnOffRey,
stateBrkPed OftCar,
stateA ccPed Speed,
setOrderedSpeed() PressBrkPed,
pressBrkPed() PressA ccPed,
rel BrkPed() Rel AccPed,
pressAccPed() RelBrkPed,
rel AccPed() Top ?
calculateTorque()
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| dée de diagramme d’ états-transitions::
Speed[ speed<50] Speed[ speed>=50]

Speedf

7 om0

Top/calculateTorque()

Off

OnOffReg[ speed>50]/setOrderedSpeed()

OnOffReg K /
PressBrkPed OiiCar
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| dée de diagramme d’ états-transitions (suite):

/ Ready \
PressBrkPed|

Off 4 On A

[Running}
k k[Stouoy}//
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| dée de correspondances ssimples UML/Signal

UML

Classe

M éthodes

Attributs

Signaux

m

SIGNAL

Processus

SOuUSs-processus

Signaux locaux

Signaux d’ entrée
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| dée d' une génération du code Signal
a partir des diagrammes d’ états-transitions

Trouver des regles pour specifier automatiqguement en Signal :

=> |’ état du systeme,
(introduction d’un signal local, cas des sous-€états ?)

=> |es changements d’ état du systeme,
(utilisation de |’ état retard, des événements ?)

=> |es traitements associ és aux réceptions d’ evenements.
(traitements dépendants de I’ état ou non)
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