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Compte-Rendu de la réunion du 29 Septembre 2004

Etaient présents : F.GILLIERS, C.SOUTIF, J.P VELU 

Ce que pourrait être l'application-témoin

Le but de la réunion était de déterminer les grandes lignes de ce que pourrait être l'application-témoin de Sagem du projet RNTL MORSE.
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La figure ci-dessus définit le cadre de ce qui pourrait être réalisé. 

Dans un calcul central (MCU) sont implantées des fonctions Fi indispensables pour le vol du drone. Ces fonctions sont alimentées en données d'une part par un mini-calculateur d'acquisition (ACQ) [données moteur] et de l'autre par une centrale inertielle [données de localisation]. Les bus et les protocoles qui seront utilisés ne sont pas encore fixés. Il est possible que la communication ACQ/MCU passe par un bus CAN et que la communication centrale/MCU passe par un bus 1553.

Par ailleurs, pour des raisons de sûreté de fonction, il a été décidé que le calculateur MCU sera doublé (dans un second temps). Le système réparti qui pourrait être étudié par MORSE est le suivant :

Système ( { ACQ, C1,…Cn , Centrale } = Application-témoin

(1)

où les Ci sont des composants déployés dans les MCU pour la réalisation des fonctions-métiers et la réalisation de la redondance.

Les protocoles Centrale/MCU sont synchrones/asynchrones (commandes + données fournies à différentes fréquences) mais rien n'est défini concernant la sémantique de la communication ACQ/MCU et le protocole MCU/MCU. Il en est de même pour Ci/Ci.

Feuille de route MORSE

La stratégie est la suivante.

Actuellement, MORSE est en train de finaliser l'exemple du client/serveur. La prochaine étape est l'étude d'un exemple académique plus complexe dont les contours commencent à se dessiner. On se donnera 3 mois au moins pour étudier ce dernier exemple mais les suivants pourraient être trouvés en s'inspirant du système ci-dessus. 

Durant l'étude, on pourra supposer, concernant ce système, que  :

· les différents composants sont déployés de différentes façons,

· que les communications sont toutes asynchrones (et certaines synchrones),

· que les bus ne sont pas ceux finalement envisagés.

On aura toute liberté pour modifier cet exemple "dans tous les sens".

Toutefois, pour que l'application finale (qui en résultera) reste industrielle et réaliste, il faudra que les fonctionnalités incarnées par les Ci soient réelles. L'idée sera de considérer seulement quelques-unes des fonctions Fi et de traiter les différents exemples en "les tirant" à partir de ces fonctions.

Il est envisagé quelques séances de travail avec l'URD14 pour :

1. ouvrir les boîtes MCU : quelles sont les fonctions Fi ?

2. choisir celles qui nous intéressent (et qui ne sont pas confidantielles),

3. écrire les modèles UML et LfP impliquant les composants Ci,

4. définir des protocoles de communications réalistes (ou réalisables),

5. etc…

Frédéric Gilliers (entre autres) est chargé de recueillir toutes les informations sur ce sujet.

C.Soutif nous précisera quelles informations nous pourrons fournir à nos partenaires MORSE.
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