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Contexte de |'étude

* Challenge Daimler-Chrysler
» Spécifications controleur / interface

» Utiliser les modeles objet et UML
pour la conception d'application
automobile

- Fournitures : code source et
executable du controleur
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Matériel

*+ 6 moteurs , 28 capteurs

» Panneau de controle : 10 capteurs
+ Clef de contact: 5 positions

* Porte

* Roue

+ Alimentation électrique

» Siege : 6 capteurs
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Vue du siege et de son
panneau de controle

Voir sur le site web:

http://www.automotive-uml .comymc/theChallenge. html
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Vue des fonctionnalités

P Up - Stop - Down
4
Forward - Stop - Backward
.--""-.-.-.-.-

Forward - Stop - Backward

Up - Stop - Down
Up - Stop - Down

MemoryZ

Mermory

Merm oy

LA

Forward - Stop - Backward

seat-Heating Stage 2 seat-Heating Stage 1
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Moteurs et capteurs

Motors Sensors

No. of
ticks

Rear height drive (RH) Hall sensor RH
arriere

X

Seat squab depth drive (SD) Hall sensor SD

Y

Longitudinal adjustment drive Hall sensor LA
(LA)

Front height drive (FH) Hall sensor FH

Backrest drive (B) Hall sensor B

Head restraint drive (HR) Hall sensor HR
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Relations entre ajustements

Groupl Group?2
Longitudinal Backrest
LA B

Rear height Front height
RH FH

Priorité
croissante

Seat squab depth Head restraint
SD HR

+ Jeu des priorités avec préemption

* Parallélisme entre les deux groupes
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Le démarreur

KL15-R
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_ 15 off : Key not inserted
_ 15 C : Key inserted

_ 15 R : Radio is operating

_ 15 : Ignition is switched on
_ 15x : Engine is started

KL15-aus
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Fonctionnalités du siege

» Calibration

+ Ajustement
- Mémorisation
* Protection

+ Courtoisie

* Chauffage
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M.A Peradi-Frati
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Interface du siege

<<interface>>

SeatPosition

+Bfwd() : void
+Brev() : void
+Bstop() : void
+FHdown() : void
+FHstop() : void
+FHup() : void
+LAfwd() : void
+LArev() : void
+LAstop() : void
+RHdown() : voic
+RHstc(>jp() : void

<<interf_ace>>
SeatEnvironment

+acceptCommand( Com : byte) :

<<interface>>
SeatControl

+acceptTicks

value : byte) : void
+SeatControl

se : SeatEnvironm

?

+SDfwd() : void
+SDrev() : void
+SDstop() : void
|
<<interface>>
SeatMem

+M1down() : voi
+MZ1up() : void
+M2down() : Voif
+M2up() : void
+Mdown() : void
+Mup() : void

<<interface>>
CarEnvironment

-Overvoltage : int
-Undervoltage : int

+setClamp15() : void

+setClamp15C() : void
+setClamp150ff() : void
+setClamp15R() : void
+setCIam815x( - void_
+setDoorClosed() : void
+setDoorOpen() : void

<<interface>>

+setSpeed( speedvalue : int) : v(
+setVoltage( voltagevalue : int) :

SeatHeating

+setHeat( level : int) : vq

Did

SEE-SIC Objets et temps réel




Conclusion sur I'exemple

» Caractéristiques

- Préemption : priorité entre moteurs

- Parallélisme : commande paralléele des
moteurs

- Délais : timers et watchdog
- Maintien de I'état du systeme
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