3. Quiz

e Sistem distribuit vs centralizat

e Control centralizat
e Control descentralizat
e Control distribuit

De ce distribuit ?
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3. Sisteme de control distribuit
Arhitecturl

3.1. Diagrama de context

3.2 Descompuneregarttionarea taskurilor de control

3.3. Criterii pentru construirea arhitecturilor

3.4. Descompunerea plan#dra activitatilor si a utilizarii resurselor
3.5. Arhitecturi de control distribuit cooperativ

3.6. Evaluarea planifiii

3.7. Exemple de arhitecturi distribuite
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3.1. Diagrame de context pentru un sistem de control
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3.2. Descompunerea taskrilor de control

(parti tionare)
- control multistrat sau descompunere multistrat

Motive: C2

 Cerinte de reactivitate diferita

e Distanta (local + la distanta)

e Capacitatea de memorie C1

e Conditii de mediu

P

Fig. 3.3. Decompunere vertiaal
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Motive:

e Structura sistemului (distribuit)
e Distanta (local + la distanta)
e Capacitatea de memorie

* Conditii de mediu
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Fig. 3.4. Descompunere orizorial
- control independent

- control heterarhicdomponente car
comuni@)



N

e Cerinte de reactivitate diferita C, C,

e Distanta (local + la distanta) f \

e Capacitatea de memorie

e Impartirea capacitatii P

computationale

* Conditii de mediu Fig. 3.5. Structur de control cu element
de coordonare (lerarhic)
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3.3. Criteril pentru construirea arhitecturilor

e modelare
e descompunerea sistemululi
e flexibilitatea arhitecturi

Importan ta modehrii sistemulul

Importan ta descompunerii sistemulul
UML are mecanisme pentru acest scop

Importan ta flexibilit atil
e accesul controlulul
» dezvoltarea bazape componente
e cOnexiunesi coeziune
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Metoda: Procesarea rapidrientas pe obiecte pentru sisteme embedded

UML-RT
GIOTTO
MARTE
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3.4. Desompunerea planificarii activit atilor sl a
utiliz ari resurselor
Ar hitectura centralizata

Motive Planificator
Central
e Specificatiile sistemului

(activitati planificate)
(ex. Trafic feroviar; FMS etc)

Controller
Centra

Controller
Local

e Utilizarea resurselor in comun

Controller
. ocal

Controller
L ocal

Sistem(Plant)
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Arhitectura independenta si heterarhica

Motivele ?

Fig. 3.7. Arhitectut heterarhig de control. |
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3.5. Arhitecturi de sistem de control cooperativ

Retea (net)
£, N N O N
P P
- PN U o

Fig. 3.8. Arhitectut cuplat puternic.
S = Planificator
C = Gontroler
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Retea (net)

Fig. 3.9. Arhitectut cuplat slab —Aceeai retea

S = Planificator
C = Controler
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Reteaua planificatoarelor

- -

-, - ————

- o - -

Reteaua Controlerelor

Fig. 3.10. Arhitectur cuplat slab—retele separate
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3.6. Evaluarea planificrii

1) Tehnici formale
2) Tehnicl bazate pe simulare:

e sSimulare bazatpe timp
e sSimulare bazétpe evenimente

Simulatoare bazate pe timp (caracterizare):
AU mecanisme de sincronizare pentru a trigiig primi mesaje.
 Implica efort minim pentru dezvoltag implementare.

e Capacitatea de calcyl comunicaie nu sunt folosite la maximexist
perioade cu evenimentetme
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Simulatoar e bazate pe evenimente (caracterizare):

 Mecanismele de simulare sunt mai complexe (treBuimertina ordinea
de apartie a evenimentelor in ciuda naturii distribuitestesmului)

 Implica efort considerabil pentru dezvoltaiemplementare.

e Simularea este mal ragidlecat cea bazape timp Viteza de simulare este
dat doar de capacitatea de calgiutea de comnicgie.

Acuratetea simuérii
Controler virtual
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3.7. Exemple de arhitecturi distribuite

Reea

Memorie
Permanerat
Sistem de achige v
de date Stocare
Comunicaie |—{  Procesare Achizitia
/’ datelor
//’

Senzorl,
traductoare

———»

Ceas

Interfata grafica

Terminal
utilizator
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Interfaz cu baza de Nod de Nod de
date comunicae comunicae
Interfaa W Interfata
Utilizator Procesare Utilizator
Achizitie de Control Alte intrari/iesir
date

Senzorisi traductoare

Efectori

Alte echipamente

Fig. 3.11 Arhitectura genetia SCD- exemplu
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Monitorizare - >~ Supervizor

~

Communic.

Communic.

l

Stocare

Communic.

Stocare

Control local +—

Achizitie
de date

Control local+—

Achizitie de
date

Proces tehn

Fig. 3.12 Arhitectura genedi@a SCD - exemplu
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Arhitectura unw sistem de control pentru traficul vehiculelor

Linia de

Imgrtirea fluxului
\

N

-

|

Intraresl 1esire

necontrolai

Fig. 3.14. Sistem de 4 intersec
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Fig. 3.15. Arhitectura sistemului de control partmaficul rutier. Diagrama componentelor.

Arata interconexiunile intre componente.
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