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1. Objetivos

Esta prova do Primeiro Bimestre (Take Home Take Lab Test — THTLT) tem
por objetivo a realizagdo dos Tutoriais do Rational Rose Real Time — RRRT, também
denominados Warm-Up, de nimeros 1, 2, 3,4,5,6e 7.

A realizagdo dos tutoriais tem como finalidade fazer com que os alunos das
Disciplinas CES-63 aprendam as principais funcionalidades do Rational Rose Real
Time — RRRT e possam utilizar os conhecimentos adquiridos no desenvolvimento do
seu Prototipo de Unidade de Software de Computador — USC, o qual, por sua vez,
devera ser integrado no respectivo Componente de Software de Computador — CSC,
que é constituinte do Item de Configuracdo de Software de Computador — ISC,

resultando no Sistema de Software de Computador — SSC.

2. Conteudo

Foram realizados os sete Tutoriais do Rational Rose Real Time — RRRT
(WarmUps) e as principais funcionalidades praticadas em cada um deles estdo

relatadas nos itens a seguir.

2.1.  Tutorial 1 (WarmUp 1) — Hello World

Neste primeiro tutorial, o aluno criou um modelo contendo um capsule, cujo
comportamento era imprimir “Hello World!” na tela, aprendendo assim, a criar e
salvar modelos no Rational Rose Real Time — RRRT; a criar um capsule na Viséo
Légica do modelo; a adicionar um comportamento simples no capsule, através da
criacdo e configuracdo de um estado na maquina de estados do mesmo, bem como de

sua transicao inicial.

Foram criados um component na Visdo de Componentes e um processor na
Visdo de Implantacdo do modelo. Durante a realizagdo dos passos realizados no

tutorial, o aluno também teve nocdo de configuracéo da linguagem e do compilador a



serem utilizados, bem como o conceito de Top Capsule, e aprendeu como compilar,

executar e debugar o modelo do RRRT.
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Figura 1 — HelloWorld.

Basicamente, foi criado um capsule contendo um estado denomidado Active.
A transicdo inicial resultava neste estado e seu comportamento consistia em imprimir
na tela a frase “Hello World!”. A linguagem e o compilador utilizados foram,

respectivamente, C++ e NT40T.x86-VisualC++-6.0.

2.2.  Tutorial 2 (WarmUp 2) — Passives Classes

Neste segundo tutorial, o aluno criou um modelo contendo uma passive class
contendo um método que possuia o codigo para imprimir uma mensagem de boas-
vindas, aprendendo assim a criar um modelo utilizando-se de uma passive class; a
adicionar um comportamento simples para a classe através da adi¢do de um método; a
compilar, executar e debugar este modelo; a alterar o cddigo produzido pelo Rational
Rose Real Time utilizando um editor de texto; e, a ressincronizar o modelo com o

codigo alterado.

Assim como ocorreu no primeiro tutorial, foi criado um component, que
continha a passive class, e um processor, que continha o component, sendo gque neste
modelo foi selecionado para exibicdo o RTS view, ao invés do Model view utilizado no
primeiro tutorial. Ap6s a compilacdo e execucdo do modelo, o aluno também
aprendeu a modificar o cddigo, a compilar e executar o modelo fora do RRRT e, a

ressincronizar as alteragdes realizadas no modelo.
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Figura 2 — PassiveClass.

Basicamente, foi criada uma passive class com um método main, cuja fungéo
era imprimir uma saudacdo na tela para um terrdqueo e, posteriormente, para um
marciano. A linguagem e o compilador utilizados foram, respectivamente, C++ e
NT40T.x86-VisualC++-6.0.

2.3.  Tutorial 3 (WarmUp 3) — Traffic Light

Neste terceiro tutorial, o aluno criou uma aplicagéo simples de sinal de transito
composta por um capsule com uma porta, cujo diagrama de estados continha trés
estados, e aprendeu a utilizar um diagrama de sequéncia para construir tal modelo; a
criar uma classe simples de protocolo; e, a definir comportamentos, compostos por

multiplos estados e transigdes.

Inicialmente, foi criado um capsule e foi adicionada uma porta final a ele. Em
sequida, foi configurado o comportamento deste capsule utilizando-se dos sinais do
protocolo como triggers. Novamente, foram criados um component e um processor, e
o0 modelo foi compilado, executado e debugado, sendo que durante esta Ultima etapa,
foram utilizados probes a fim de simulacdo de envio de sinais através das portas.
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Figura 3 — TrafficLight.

Basicamente, foi criado um capsule para modelar o funcionamento de um
sinal de trénsito, que podia receber os sinais de controle green, yellow e red do
protocolo. Tais sinais acarretavam em mudangas de estado, sendo que o primeiro
alterava o sistema do estado Vermelho para Verde, o segundo do estado Verde para
Amarelo e, o terceiro, do estado Amarelo para Vermelho. A linguagem e o

compilador utilizados foram, respectivamente, C++ e NT40T.x86-VisualC++-6.0.

2.4.  Tutorial 4 (WarmUp 4) — Electronic Lock

Neste quarto tutorial, o aluno modelou o comportamento de um cadeado
eletrbnico, utilizando-se de uma passive class com uma maquina de estados que
provia tal comportamento desejado. Aprendeu a adicionar uma maquina de estados a
uma passive class, a criar um metodo trigger para uma maquina de estados de uma
passive class, o qual eram utilizados para as mudancas de estado, e a adicionar cédigo

a estas transicoes.

A configuracdo das agBes e dos triggers fez com que fosse necessario a
criacdo de uma operacgédo para uma passive class, sendo que esta operacgdo recebia um

caractere como parémetro e retornava um trigger.



Basicamente, foi criada uma classe que modelava o cadeado eletronico, o qual
s0 seria destravado se 0 usuario aperta-se as teclas 1 e 2 em sequéncia. Qualquer outra
sequéncia utilizada pelo usuario € invalida e ndo alterara o estado de travado do

cadeado. Caso o usudrio aperte a tecla “?”, aparecerd uma ajuda na tela para o usuario.
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Figura 4 — Lock.

Também foi criado um método na main que ficava em loop e recebia os
caracteres inseridos pelo usuario e os retransmitia para a maquina de estados como
trigger. A linguagem e o compilador utilizados foram, respectivamente, C++ e
NT40T.x86-VisualC++-6.0.

2.5.  Tutorial 5 (WarmUp 5) — Battleship

Neste quinto tutorial, o aluno criou um modelo simples de simulagédo
composto por navio de guerra que enviava sinails sonares pelo oceano em intervalos
regulares e que detectava e mostrava os sinals retornados. Com esse modelo,
aprendeu-se a criar um modelo utilizando-se de elementos ja existentes, a configurar o
comportamento de uma capsule com um timer, utilizando o Timing Services da
biblioteca de servigos, a exibir mensagens de texto provenientes de uma capsule,
utilizando o Log Service da biblioteca de servicos, e a compilar, executar, debugar e



verificar 0 modelo usando diagrama de seqiiéncia gerado durante o tempo de

~
{;*Ratiunal Rose RealTime - Battleship.rtmdl
File Edit View Browse Buld Report Tools Add-Ins Window Help
DEE&ElsaRs | 2a07 BORRS 7> HENFe QAEBR| 28
el v o i
F-£9 Use Case View Q |/ ;I £ battleship : Battleship £ ocean : Ocean
P —_ =
- £E Main A8 Name | Bl -
El-123) Logical View < (13 Mavigatar a =
FEE] ATClasses (] E‘a Ports = +/ sonarSignals
- 2 Main o - Wl timing Timi.. : BonarSignals B = &
£l [P Battleship ) sonarSigr Son... #/ timing
% State Diagram - W logger Log — #/0 Timing £ battleship 4 ocean : Ocean
“- B Structure Diagrar | | £3 -3 Connectors . LUUDSEI - Baltleship
l% sendingTime . (730 Cellaharabion | ~| - H S 1
[F% Ocean 10| %] Jritialize H T
F--ma SonarSignals - zl I:I. :
- 6 v - | G
1123 Component View =123 Navigator ) :
% 5] AT Campanents N | Lo g Ll
] Main . °F (221 Operations : 4: ping ' =
E] Balllesh!p x| B2 Attributes ﬁ
E eplapment Yiew [ i o ' L pir '
{29 Depl yment ¥ = & sendinaT RT... %
g Main ) 1453 End Pens pingSignals B . i
- orkstation . . . | = !
P Workstal = o M timning Tm’Ll_I E: ping
= | | 4 <] » [ H 7: ping H
| Bo Stucture 52 State: Tan : |
iy bEructure Didgram : :
: 8: ping :
E1-123 Navigator - : . H
o[ ocean Oc | " P I:"&;
oo batest Bat.. ah .Batttt‘esh_lp ' :
[ Parts : Dcean stestn H 10 H
H : ping H
F-£5 Connectors H
e CABERE +/ sonarSignals H 11: ech H
+++(2 Callaboratio + / sonaiSignals  SanarSignals I ————————
q _,I B a Sequence [ - : SonarSignals™ E E =
E Modz! Wiew Euntalnmell 3 LI_I L4 LI | ll —I N ﬂl

Figura 5 — BattleShip.

Basicamente, 0 modelo contém duas capsules, Ocean e Battleship, que atuam
como capsule role dentro de uma top capsule, que seria a principal, denominada
World. A capsule Ocean funciona como se fosse um submarino e pode estar ou ndo
ao alcance do sonar da capsule Battleship. Quando estd ao alcance, recebe o sinal e
envia outro respondendo. Quando nédo esta ao alcance, ndo tem nenhuma agdo. A
mudanca de estados desta capsule € controlada por um timer o qual envia um trigger
timeout no instante em que o tempo expira. Ja a capsule Battleship possuia somente

um estado e enviava sinais a cada segundo.
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Figura 6 — BattleShip funcionando.

Para verificar o funcionamento do modelo, foi criado um diagrama de
sequéncia do mesmo, utilizando o Trace dos sinais. A linguagem e o compilador

utilizados foram, respectivamente, C++ e NT40T.x86-VisualC++-6.0.

2.6.  Tutorial 6 (WarmUp 6) — Traffic System

Neste sexto tutorial, o aluno criou uma aplicacdo de controle de trafego
baseanda em duas estradas que se interceptam (estradas que norte/sul e leste/oeste).
Com isso, aprendeu a criar um novo modelo utilizando um modelo e elementos ja
existentes (no caso, utilizou-se 0 modelo ja implementado do Tutorial 3), a criar uma
nova capsule class e definir sua estrutura e comportamento, a criar uma containing

capsule, a adicionar estrutura para a capsule através da adicdo de capsule roles, e a

compilar, executar e debugar este novo modelo.
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Figura 7 — Diagrama de Estado do TrafficSystem.
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Figura 8 — Diagrama de Estrutura do TrafficSystem.

Para controlar os semaforos, foi criada uma capsule Controller cuja maquina

de estados atendia ao diagrama de seqiiéncia exibido no tutorial. Sua estrutura foi

definida através das portas, protocolos e roles, bem como com a utilizacdo de servigos

de tempo para determinar os instantes em que deveria ser alterados os estados. Este

controlador funcionou também como uma instancia da Top Capsule Intersection, a

qual especificava que os seméaforos opostos deveriam sempre estar no mesmo estado.
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Figura 9 — TrafficSystem funcionando.



Basicamente, foram utilizadas as capsules acima mencionadas, e foi criado um
component e um processor para se poder compilar, executar e debugar o modelo. O
funcionamento do modelo foi verificado através do diagrama de sequéncia criado do
mesmo. A linguagem e o compilador utilizados foram, respectivamente, C++ e
NT40T.x86-VisualC++-6.0.

2.7.  Tutorial 7 (WarmUp  7) -  ClientServerIncarnated and
ClienteServerImportated

Neste setimo tutorial, o aluno criou duas aplicagbes simples do tipo
cliente/servidor. Com isso, aprender a criar um modelo com capsules que séo
incarnated (dinamicamente criadas em tempo de execucéo), a criar capsules que sao

imported (dinamicamente movidas em tempo de execuc¢do), e a compilar, executar e

debugar modelos que se utilizam dessas caracteristicas.
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Figura 10 — ClientServerlIncarnated.

O modelo implementado neste tutorial exemplificava uma conexéo simples de
um cliente com um servidor. Nesta conexdo, o cliente enviava um pedido para o

servidor em tempos regulares, sendo que ia para um estado de espera ao fazer isso.



Por outro lado, o servidor ficava esperando por requisi¢des do cliente, e, ao recebé-
las, ia para um estado em que processava e enviava a resposta de volta ao cliente,

retornando ao estado inicial logo apds.

Basicamente, a capsule role foi criada como optional, o que faz com que a
mesma ndo esteja ativa no inicio do modelo. Por outro lado, na top capsule, foi
configurado que esta também fosse optional, mas que fosse ainda dinamicamente
criada (incarnated). Dessa forma, simula-se uma situacdo em que o servidor estivesse
sempre ligado e que o cliente pudesse se conectar a qualquer momento a ele, sem
necessitar os dois estarem conectados no inicio da simulagdo. Em seguida, a mesma
role foi configurada para funcionar como um plugin, fazendo com que varios clientes
pudessem se conectar ao servidor ao longo do tempo, e houve a necessidade de se

criar uma nova instancia de cliente para que a mesma pudesse se conectar

dinamicamente plugin e se comunicar com o servidor.
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Figura 11 — ClientServerImportated.

O funcionamento do modelo foi comprovado através da utilizacdo dos traces
dos sinais e do debug. A linguagem e o compilador utilizados foram, respectivamente,
C++ e NT40T.x86-VisualC++-6.0.



2.8.  Sintese das Aplicacdes

Com a realizacdo dos Tutoriais 1, 2, 3, 4, 5, 6 e 7 do Rational Rose Real Time,
foram aprendidas as funcionalidades basicas do software, as quais serdo aplicdas no
desenvolvimento do prototipo de Unidade de Software de Computador — USC, no
Componente de Software de Computador — CSC e no Item de Configuracdo de
Software de Computador — ICSC.

Na USC Sistema Elétrico do VANT, muito provavelmente serdo necessarias
classes e capsules que visem atender aos requisitos especificados para a mesma, de

modo a poder controlar e gerenciar as informag6es trocadas com as outras USCs.

No CSC Suporte do VANT, serdo necessarias capsules que definam o
comportamento de cada USC, ou seja, definirdo as maquinas de estados que visam a
coordenacdo e gerenciamento das acOes a serem realizadas pelas USCs, tais como o
envio de mensagens da USC Sistema Elétrico para a USC Central de Alarme no caso
de algum corte de energia.

No ICSC VANT, todas as funcionalidades aprendidas serdo utilizadas, pois
este serd responsavel pelo gerenciamento e coordenacdo de todos CSCs constituintes,
bem como da interacdo entre o proprio ICSC com os outros existentes no SSC. Desse
modo, espera-se uma complexidade muito maior para esse nivel do que comparado a

uma simples USC.

3. Conclusao

A realizacdo desta Prova Bimestral (Take Home Take Lab Test — THTLT)
mostrou-se muito importante para o aprendizado das principais funcionalidades do
RRRT, as quais serdo praticadas em cada nivel de integracdo do projeto, desde o
desenvolvimento inicial da USC até a integrag&o final do projeto VANT-EC-SAME.

Apbs a realizacao dos tutoriais, ficou evidente que o software Rational Rose
Real Time facilita bastante todo o trabalho de desenvolvimento de um software

embarcado, tornando todo o processo mais eficaz e eficiente.

Com o conhecimento adquirido, os alunos poderdo implementar mais

facilmente suas respectivas USCs e, posteriormente, as integracfes em niveis mais



altos, e fardo essas integracGes utilizando-se de ferramentas poderosas e de

reconhecimento mundial.



