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Proposition de sujet de Stage Recherche 2016-2017
Titre : Un point de vue temps réel dans RobMoSys
Laboratoire : LIAS

Encadrant(s) : Yassine Ouhammou (yassine.ouhammou@ensma.fr), Emmanuel Grolleau
(grolleau@ensma.fr)

Mots clés : Conception de systemes embarqués, robotique, ingénierie dirigée par les
modéles, ordonnancement temps réel

Contexte général

Le projet européen H2020 RobMoSys (https://robmosys.eu/) vise a définir un DSL (Domain
Specific Language) dédié au monde de la robotique, permettant la séparation des rdles et des
points de vue (comportement, composant, fonction, performance, sireté, service, architecture
systéme, configuration, etc.), tout en garantissant des passerelles entre les points de vue
permettant de définir un systéme cohérent. Le LIAS se pose en tant que spécialiste de
I’analyse de performances de par son expertise en validation temporelle des systémes.

D’un point de vue technologique, RobMoSys se base sur la plateforme d’ingénierie dirigée
par les modeles SmartSoft World, développée par ['universit¢ de Ulm
(http://www.servicerobotik-ulm.de).

Le LIAS propose d’augmenter la sémantique temps réel et de proposer des passerelles
(transformations de modéeles) entre point de vue temps réel de RobMoSys et outils d’analyse
d’ordonnangabilité tels que Cheddar ou MAST.

Sujet

Le stage consiste a prendre en main RobMoSys, en particulier la plateforme SmartSoft World,
a y modéliser le systéme de contréle d’un robot (typiquement un robot EV3), puis a proposer
un méta-modele pour le point de vue temps réel inspiré¢ des méta-modeles que le laboratoire a
développés (MoSaRT, Time4Sys), qui permet de représenter tous les éléments temps réel du
systéme, et enfin & mettre en place une (ou des) transformations de ce modele vers un ou des
outils d’analyse d’ordonnangabilité. Si possible, le stage permettra I’implémentation d’un
plugin d’analyse d’ordonnancabilité qui analysera directement les délais de bout-en-bout dans
les chaines de taches.
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Travail demandé

- Prendre en main SmartSoft World

- Modéliser le systéme de contrdle d’un robot dans cet environnement

- Prendre connaissance du point de vue temps réel proposé par Ulm

- Enrichissement éventuel

- Mettre en place des méthodes d’analyse, soit par transformation vers un outil tiers, soit par
implémentation d’un plugin.
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