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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Einleitung und Motivation

servicerobotik

= Die Beherrschung der Softwarekomplexitat sowie des Softwareentwicklungsprozesses ist eine
der grundlegenden Voraussetzungen, um den Massenmarkt Servicerobotik zu erschlieBen und
zu entwickeln

= offensichtliche Licken bspw. in Robustheit und Zuverlassigkeit zwischen aktuellen Systemen
und dem bendtigten Niveau kdnnen nur geschlossen werden durch

- Vollziehen des Schrittes von code-zentrierten zu modell-getriebenen Systemen

- nicht weiterhin ignorieren von Echtzeitaspekten
(oder allgemeiner: Einfiihren von “resource awareness”)

http://www.itee.uqg.edu.au/~milford/smitract.qgif
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servicerobotik

Modellgetriebene Softwareentwicklung
Zielsetzung und Fragestellung

» weg von individuellen Einzelentwicklungen hin zu aus Standardbausteinen zusammengesetzten
Systemen

Modelle sind die Basis fur Validierungs- und Verifikationstools
Entkopplung des Problemldsungswissens von der Implementierungstechnologie

YV VYV

= wie modelliert man Robotics-Belange per UML ?
= welche domanenspezifischen Erganzungen werden bendtigt ?

= wie kann Model Driven Software Development in der Robotik funktionieren ?
Workflow Engine OpenArchitecture\Ware

Workflow Components
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servicerobotik

Modellgetriebene Softwareentwicklung

Idee und Ansaiz

<<Component>>£ <<Component>>{
Self Localization Map Building

<<Componen1>>{
Path Planning

<<Component>>%
Motion Executio
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<<Component>> {
Laser Server

send

CHS::SendClient, CHS::SendServer, CHS::SendServerHandler

query

CHS::QueryClient, CHS::QueryServer, CHS::QueryServerHandler

push newest

CHS::PushNewestClient, CHS::PushNewestServer

push timed CHS::PushTimedClient, CHS::PushTimedServer, CHS::Push TimedHandler
event CHS::EventClient, CHS::EventHandler, CHS::EventServer, CHS::Event TestHandler
wiring CHS::WiringMaster, CHS::WiringSlave
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
ldee und Ansatz

servicerobotik
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Component State Automaton
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Aktuelle Arbeiten

; Generator
Interaction Patterns = F K
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Aktuelle Arbeiten
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Event Wiring

> e Model-to-Model
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Aktuelle Arbeiten

f' smartLaserServer. di2 [¢] smartLasersernver.cc i

« REMe R, '

## creation of communication patterns
_FREMn---- SmartPushNewestServer - - - - «ENDREM»

«ENDDEFINE:=

«REM# - - - - SmartPushMewestClient - - - - «ENDREM»

«this.name»-=subscribe();
«ENDDEFINE»
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& Papyrus - Sample.Robotic.Profile.Project/sre/componentsitestComponent/smartLaserServer.di2 - Eclipse Platform

Eile Edit Refactor Wiew MNavigate Search Project Bun Window Help

| 2= Navigator 52
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= Elf' SmartCommQbjectRepository di2 fI robotic. profile. di2 W

=
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«component, smart Componerits:
smartLaserServer

[

«smanParameterClients paramPort: =Undefined= [1]
|| «smariConfigClient» configPort: <Undefined> [1]

«smanPushNewestServers laserPort <Undefined= [1]

«smanPushMewestClients posePort <Undefined= [1]

wsmart Tasks
UserTaskl

«smart Tasks
UserTaskN

«DEFINE Create FOR robotic::DesignModeling::CPM::CommPatterns: :PushNewest: :SmartPushNewestServers
«this.name» = new CHS::PushMewestServer<CHS::«this.commObject.name»={component,"«this.serviceName»");

«DEFINE Create FOR robotic::DesignModeling::CPM::CommPatterns: :PushMNewest: :SmartPushMNewestClients
«this.name» = new CHS::PushMNewestClient=CHS: :«this.commObject.name»=(component];
athis.name»-=>connect("«this.serverMame»","«this.serviceMame»" ) ;
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Aktuelle Arbeiten

19 Februar 2009

r"l SmartCommObjectRepository. di2 fl robotic. profile. di2 fl smartLaserSe

2 #ginclude "smartsSoft.hh"
2 ginclude "commMobilelaserScan.hh"
2 ginclude "commBaseState.hh"

CHS: i SmartComponent *component;

_// communication-patterns
_CHS: :PushNewestServer<CHS: :CommMob1 leLaserScan= *laserPort;
CHS: : PushMewestClient=CHS: : CommBaseState= *posePort;

'l

// internal classes
_class UserTaskN : public CHS::SmartTask {
public:
UserTaskN() {};
~UserTaskN() {};
int svc(void);

s

_int UserTaskN::svc(void) {
S¥PROTECTED REGIONM ID(UserTaskMN) EMABLED START*/

/f -- put your sourceceds here --

return 0O;
FS¥PROTECTED BEGION EMD*/
I

_class UserTaskl : public CHS::SmartTask {
public:
UserTask1l() {};
~UserTaskl() {};
int svc(void);

I
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Aktuelle Arbeiten

fl SmartCommObjectRepository. di2 i’] robotic. profile. diz /"I smartLaserServer.diz (¥ workflow. oaw M

int main (int argc, char *argv[]) {

try {
component = new CHS::SmartComponent("smartLaserServer",argc,argv);
laserPort = new CHS::PushNewestServer<=CHS: :CommMobilelaserScan=(component,"laser"];
posePort = new CHS::PushNewestClientkCHS: : CommBaseState=(component) ;
pnsePnrt-hcnnnect("smartBaseServer","pnse"];
posePort-=subscribe();

UserTaskM userTaskM;
UserTaskl userTaskl;

A/ orun all

userTaskN.open();
userTaskl.open();

component-=run();

} catch (const CORBA::Exception &) {
std::cerr =< "Uncaught CORBA exception" =< std::endl;
return 1;

} catch (...) {
std::cerr =< "Uncaught exception" == std::endl;
return 1;

I

delete component;

return Q;
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Beispiel
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