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| - Introduction

Avez-vous déja eté confronté a la complexité du
déeveloppement logiciel ?
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Ingenierie des Modeles

Croissance des logicielles
Processus de déeveloppement

Approche model-driven development (MDD)
o Géneration de code
Outils UML

-
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Quelques outils existants

Star UML | Papyrus | Yakindu | Modelio | VisualParadim | IBM RR
Version UML 2.0 2.5 - 2.4.1 2.0 2.4.1
DC v v - v v v
DET - - v v v v
Operation - v - RndTrip RndTrip v
MOM - - - - - -
API Mapping - - - - - -
Round-trip - - - v v v

Table des outils de générateurs de code [2]

DC : Diagramme de classe

DET : Diagramme d’ états-transitions
La ligne MOM [1] signifie qu’il n'y a pas d'implémentation pour l'envoie de signaux

[2] Pascal André and Yanis Le Bar. Conception assistée de controleurs d’automates depuis des modeles UML
[1] Pascal André and Mohammed El Amin Tebib. Refining automation system control with MDE
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Probleme a résoudre

e Implémentation de la communication
o Bluetooth
o Wifi (LAN)

e Transformation des machines a état

-
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Exemple d’envoi de message

ERE

: scanWiFI()

| |
' connectTowifi()
i }-l

_sendMessage() >

‘ objl \ ‘ obj2 \

Envoi de message par WIFI

Synchronisation et connexion

<
|am1\ |umz\
 sendMessagel() .
|mm1] |amz]

Envoi de message par UML

Une opération
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|| Contributions
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Utilisation d'automates a états Méthode de développement logiciel
pour les robots EV3 pour les robots EV3
f\\ [3]

Meta-meta-modele

Modele

Monde reel

/

[3]https://www.researchgate.net/figure/Les-quatre-niveaux-de-larchitecture-de-lIDM_fig3_363648554 8
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LeJOS, un environnement de developpement Java pour
les robots LEGO Mindstorms [4]

LEJOS
B Java for LEGO Mindstorms

Moyens de communication supportés:

e Bluetooth : faible conso. énergie, communications a courte portee
e WiFi
o MQTT : léger, rapide, Quality of Service (QoS) [3]

[4] LeJOS, Java for LEGO Mindstorms - Communications (SourceForge)



https://lejos.sourceforge.io/nxt/nxj/tutorial/Communications/Communications.htm
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Un serveur (Mosquitto, HiveMQTT) et un client
(Paho, MQTT Explorer) sont necessaires: [5]

Client (Publisher) Clients (Subscribers)

V),
“-‘.h \. e

L

V4 \ ’
Le robot EV3 est connecté a un serveur !

e S'abonne a un “topic” (Réception en temps |
reel) publish | action
e Publie des messages

MQTT Broker

[5] Amazon Web Services - "Qu'est-ce que le protocole MQTT ?” 10


https://www.lesalexiens.fr/domotique/tutoriel-installer-mosquitto-mqtt-sur-raspberry-pi/
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En méme temps, le Bluetooth peut étre un moyen plus facile et
efficace pour manipuler un robot.

Suivi complet et personnalisé du robot (Vitesse, batterie, pilotage,
status de connexion, logs...)

Connexion MQTT et Bluetooth en parallele.

La priorité reste aux communications MQTT !

EV3 Mobile

MARCHE

RECLILER

STOP

11
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V- Automatisation de la Construction des
Programmes avec des machines a états

12
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La structure d'un automate et sa représentation en JSON

{ lﬂ[}ﬂ) I {"'-gﬂ[}) Listing 1: Automaton example in json format
5 ) L4
2 "1": ["g(1000) -2", "r(500)-3"],
I'|2l'|: ["S(O) _2"] ,
ngmn. [ng(1500) _41!] ,
1(1030) s "av: ["s(0)-4"1,
6 ]

#(1500) JSON

Automate G)) s (0)

13
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Processus de Transmission d’'un automate au robot EV3

": ["g(1000)-2", "b(500)-3"],
"+ ["b(2000)-3", "1(2000)-5", "r(2000)-2
": "g(3000)-6",

": ["1(3000)-4", "g(2000)-5"],

"+ ["g(3000)-6", "r(3000)-4"],

"5(0)-6"

— &

MQTT Broker

Transformation

() =—p

OB WU N L

14
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Expérimentations et demonstrations sur EV3

15



1ere demonstration:
Automate fini
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V. Conclusion

e [ntégration de la communication
e Machine a états

e La couche des primitives

e Premier projet de recherche

17
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Merci pour l'attention.

Avez-vous des questions ?




