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Apercu de laméthodologie ACCORD/UML
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Apercu de la méthode avec I’ exemple du Regulateur de vitesse

|. Analyse préliminaire
1. Constituer le dictionnaire
2. Décrireles cas d'utilisation
3. Décrire les scénarios de haut niveau
4. Classifier les acteurs

I1. Analyse détaillée
1. Construire I’ architecture de la vue structurelle
2. Décrire lavue structurelle
3. Décrire lavue comportementale
4. Décrire lavue des interactions
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|. Analyse préliminaire
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ACTTEIS

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

Constituer le dictionnaire = analyser le cahier des charges

Name

{class or actor)

Qualifier

[attribute or
relationship)

Verb

{aperation)

Speed regulator

place (regulation} in service

Objectifs:

shut down (regulation)

{relationship with
speed display)

Acteurs

Noms
ou classes

refresh (display)

—>

interrupt regulation

Attributs

reinstate regulation

Qualificatifs wpp

Speed Setpoint demand (setpoint) Ou rel atlons
Normal achieve (normal speed)
e Gaprese Verbes  —gp Opérations
release
Accelerator depress
release
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Décrireles cas d’ utilisation
e |[dentifier I’ environnement

... 1o generate a signal to the engine...

... The resulfing signal is then routed to the vehicle drive train...

... the engine control and drive systems have been grouped logether as an engine unit. ..
... The regulation system is started when the driver acluates the regulator onloff button...
...by depressing the brake pedal...

... by stopping the engine (via the starter ...

... Moreover, if the dnver depresses the accelerator ...

... The speed regulator is equipped with & screen for display of speed selting...

e I[dentifier les services

... designed lo maintain vehicle speed on a setpoint value...

... The regulation system is started...
... aystem stop ...
... regulation is interrupted until. ..

... The regulator then reinstates control. ..
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e |dentifier lesrelations
.. Speed Is maintained with respect fo changes in torgue, which are signalled to the sngine controf
.. Yehicle speed is measyred by a speedometer ...

.. The rggulation svsfem js started when the driver actuates the _requiator onloff huttan | thus
generating a start signal ...

.. System stop... by depressing the_brake pedal ...
.. mystem slop.. by actuating the anfoff button ...
.. systemn stop... by stopping the engine. ..
...oystem stop... when vehicle speed falls below 50 kmih ...
...if the driver depresses the accelerstor. .. regulation is inferrupted ...
... I8 interrupted until the accelerstor is released ...

.. with 2 screen  for display of speed sefting and regulation system status ...

Key :
Expression associaled with an aclor
£ . atacl witt
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Diagramme de cas d’ utilisation

Speed Regulation System

e X

"
R:gulam-t'.‘uﬁJﬂ'HmN w h %

/'1[2\ Speedometer
I e
Enginestarier

BrakePedal f/,——::_j.’ %
BegulatorDusplay

_._'_,_,_,—'—'_'_'_ /-’/-’
— ]
Accelerator
/

7

Acteur

—~_

Relation acteur/cas d’ utilisation Casd' utilisation

F-f"_'_""___,{_"" - 4.
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Décrire les scénarios de haut niveau

Un diagramme de sequence
du cas d' utilisation interrupt regulation

% SpeedResulator

.
BrakePedal RerulatorDisplay

depressi) - |

stopRegulationd )

update ) i

-

Interactions entre le systeme et les acteurs
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Classifier les acteurs

e Ajouter aux acteurs le stéreotype « active » ou « passive »

Speed Regulation System

1

% EngineUnit
maintain speed -

Rn.*gul:umﬂnnf@h\;;i——\\ w \

e

A e |

EngineStarter « passive »

i active »

A P /Qk
@ active L_________, « PASSIVE »
%

] e esion
Accelerator

o active »

Speadomater

s _ 7T
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I1. Analyse déetaillee
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Construire |’ architecture de la vue structurelle

Diagramme de classe global

ProvidedInterface I:Jﬂ
1
Sl e >| [nputSignals ‘T}
3
g_j: ‘é: Core Vi
' ke '
i & Illtcmniﬂignulﬂy
S §
RequiredInterface m V
— v
e OutputSignals ﬂ
| a— - T /ﬂm,jolc\
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Définir les classes
Transformation des acteurs

Deécomposition du systeme actifs en classes interfaces

en plusieurs classes /
SpeedRegulator l Providedinterface |~
Regulator - ':) RegulatorOnOffButton D Accelerator
EngineStarter Brake Pedal

ControlEquation

RequiredInterface

@

RegulatorDisplay D
Speedometer

h 4

Speed

Engine Unit

Transformation des acteurs

Eassifs en classes Interfaces
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Définir les relations entre classes

% Role

1:) RegulatorOnOffButton D BrakePedal
EngineStarter Accelerator
0.1 |reg 0..1| reg 0.1 reg 0.1|reg
Regulator ctrlEq} ControlEquation
1.*
0..1|spd
actualSpee Speed
0.1 regD
1..*| eng é 0.1 lz‘spdom
(f} RegulatorDisplay Cardl ﬂa| |té (::l

EngineUnit Rel atl on entre CI asses Speedometer

F-f':__,f"‘ - 4.
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Décrire les services des classes

e Déclarer les attributs
e Déclarer les méthodes
e Préciser les visibilités des attributs et des méthodes

La classe Soeed

« RealTimeObject » Protected Role
Integer-Type Private Attribute Speed

value: integer

Protected Operation # acquireSpeed() 0.1 |-spdom

L+ giveSpeed( ):integer
+ startAcquisition( )
-+ stopAcquisition( ) Speedometer

Operation with Return Value L~

Public Operation L~

—~=~ (20 list EADS B INRIA .Cdg/hobl iyl y
R Aerospatiale BOCIHTE DINGENIERIE AVANCEE

Matra Missiles



15/05/2002 1'_:]_[1“ Analyse et Conception & Objet Temps Réel pour Implantation asynchrone / Synchrone

Spécifier les communications entre classes

» Declarer les signaux
» Declarer les classes émettrices des signaux
» Declarer les classes sensibles aux signaux

Deux signaux d’ entree
pour lerégulateur de vitesse

InputSignals @

OnC}ﬁ‘_ch Stﬂp_Car
« Signal » « Signal »
, ]y - T /ﬂg/',:lolc\
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Diagramme de classes global

O

O l"ni':r‘:'_it.,-* ‘P O coelerion
Hegulator CnCiTHulbon Rrake Pedal
l |
InputSignals
Speed Regulnbior I

S nr

—

ComtralEg o, I:'..]‘rrn: i |v|1.;'
clrllEy
I l speed Hegulotor

. {k
? {niT_Reg fpend sctunlSpeed
| Classe Regulator
HeguingdInterfuc: m l %ng bl e aU Sl gnal Stopcar
1 .."*ml_.',_
.1 ) spdom i1l reeny I.-Hq.
*‘u : ['n;_::u Ut

Specdomeler Rl utorDisplay
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—~=~ (0 list EADS BIinriA O\ T, 16

AR R TR T ATV =
e Aeraspatiale e

Matra Missiles



15/05/2002 _‘“_:]_[1“ Analyse et Conception & Objet Temps Réel pour Implantation asynchrone / Synchrone

Déclarer |es ressources actives

Classe active = Classe capable de gérer laréception des signaux

o Ajouter du stéréotype « Real TimeObject »
* Preciser latagged value concurencyMode pour les méthodes

La classe Soeed

« RealTimeObject »
Speed
- value: integer
# acquireSpeed() {fconcurrencyMode=write}
+ giveSpeed( ):integer {concurrencyMode=read } - spdom
+ startAcquisition() {concurrencyMode=write] 0.1 >Cj
+ stopAcquisition() {concurrencyMode=write} & Speedometer
+ convertSpeed ( sp ) :integer {concurrencyMode=parallel}
, =y - T /ﬂCM,:PlC\
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Diagramme de classes global

ProvidedInterface ﬂ|
z StopCar : ? {:}

EngineStarter : OnOff Reg ? O Accelerator
RegulatorOnOffButton Brake Pedal
| ¥V
InputSignals
SpeedRegulator /\

I.* 2 = X =

ControlEquation & f
M Etﬂiﬂlcal' ?

« RealTimeObjects

1] speed Regulator OnOff_Reg
4 _Reg
‘& « RealTimeQhjects L L
OnOff_Reg Spead actualSpd
N
RequiredInterface |_|-|_I'|_
0.1}, Spdom
0..1|regD Y
e_{) Engine Unit
Speedometer RegulatorDisplay
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Décrire la vue comportemental e pour |es classes actives

——p 2 diagrammes d’ états-transitions

 Decrire la vue protocole (comportement/appel d’ opérations)

nom_methode(listes-parametres)[ condition]
S1 S2

 Déecrire la vue déclenchement (comportement/réception de signaux)
nom_signal(listes_parametres)[condition]

/nom_méthode(listes parametres)
S1 S2
r—«
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Vue protocole du régulateur de vitesse

maintain()
create r startRegulation() [V 2 50 r (_2“
® 0 w g ) ] . |
Halted j< InService
destroy() \, stopRegulation() \ >,

S

destroy()
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Vue réactive du régulateur de vitesse

OnOff Reg [V =50]/

il A startRegulation() \
Halted InService
L ) OnOff_Reg / stopRegulation() L y
StopCar/destroy() StopCar/destroy()

<

Pl =
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Décrire lavue des interactions
» Raffiner les diagrammes de sequences
(envois de messages et signaux signaux entre classes)
| nteractions avec envois de signaux

stri:EngineStarter aReg :Regulator

_ StopCar \?
i
* Preciser les contraintes temps réel
Utilisation de la tagged value RTF

»% StopCar -
stopRegulation()

unReg :Regulator

aReg :Regulateur cntreq:control
]
calculateTorgue() \
A@ StopCar g _ { RTF = ( DateRef,
'RTF = { DateRef, stepRegulation() Deadlineli 10, ms) ) !

— Deadlinel(1,s) )} 1

, -y i T /ﬂCM':PtT\
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Remarques sur I’ utilisation de la Méthode ACCORD-UML
pour modéliser I’ application marine

« Une méthodologie orientée informatique !

» Modele du Regulateur construit pour illustrer la méthode !
* Nécessité de travailler avec des signaux discrets ?

» Objectif de lamodélisation de |’ application marine ?

* Preciser les sous-systemes amodéliser dans |’ application

marine.
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