AS-116.2120 Automaation tietotekniset jarjestelmiit
Tentti 20.12.2007
Maksimipistemaéra tentistd on 5 x 8p = 40p pistettd

1) Méirittele kisitteet reaaliaikajdrjestelmd ja reaktiivinen jirjestelmd. Selosta myds
maédritelmissd kdyttamiesi muiden keskeisten késitteiden merkitys. Anna esimerkki
molemmista jérjestelmistd ja perustele viitteesi.(8p)

2) FPGA- piiritekniikka (Field Programmable Gate Array) on nopeasti yleistyvi uusi
suuntaus sulautettujen jérjestelmien toteutuksissa.

a) Selitd, miten ohjelmoitavuus on toteutettu FPGA-piireissd, ja kerro, miten FPGA-
piirien ohjelmoitavuus poikkeaa mikroprosessoreista? (4 p.)

b) Vertaa FPGA-piirejd ASIC-piireihin. Mitd etuja FPGA-piirit tarjoavat? Entd mitk&
ovat haittapuolia? (4 p.)

3) Skeduleri (dispatcher/ jakaja / vuorottelija) on osa reaaliaikakayttojarjestelmén ydinta.
Selosta seuraavien skedulointimenetelmien toimintaperiaatteet sekéd niiden hyvit ja
huonot puolet.

a) kiintedin prioriteetin (Fixed priority) menetelmé (4p)

b) kiertovuorottelu (Round Robin) menetelmé (4p)

4) CANopen on CAN-viyldkommunikoinnin (Controller Area Network) ns. ylemmén
kerroksen spesifikaatio.

Miti tarkoittaa CANopen spesifikaation kisite Objektisanakirja (Object dictionary) ja
miten sitd kidytetddn CANopen moduulissa? (8p)

(JATKUU)
(tehtdvi 5 seuraavalla sivulla)



S) UML-mallinnus

Téssi tehtdvissi on tarkoitus mallintaa yksinkertaistetusti auton tuulilasinpyyhkimié
ohjaavaa jérjestelmas kdyttden UML-mallinnuskieltd. Téssd tapauksessa
tuulilasinpyyhinjérjestelmassé on keskusohjainyksikkod, kayttoliittymad, kosteusanturia
ja pyyhkimien moottoria kuvaavat luokat. Jirjestelmén on tarkoitus tulla osaksi
suurempaa kokonaisuutta auton elektroniikan hallintaohjelmistossa.

Pyyhkimelld on valmiustila jossa tuulilasia ei pyyhiti sekd kolme toimintamoodia:
automaattinen pyyhints, nopea pyyhinti ja hidas pyyhinté. Ajotilat toimivat seuraavalla
tavalla:

Nopea pyyhintd: Tuulilasia pyyhitéén sekunnin vélein.

Hidas pyyhinti: Tuulilasia pyyhitdédn kahden sekunnin vilein.

Automaattinen pyyhinti: Tuulilasia pyyhitédén aina, kun kosteusanturilta saadaan tieto
tuulilasilla olevan veden raja-arvon ylittymisesta.

Valmiustilassa odotetaan kiyttdjan komentoja. Sekd valmiustilasta ettéd jokaisesta
ajomoodista tulee olla mahdollista siirtyd yhdellé kéyttdjan komennolla mihin tahansa
muuhun ajomoodiin tai valmiustilaan.

Voidaan olettaa, ettd pyyhkimien moottoria kuvaava luokka siséltids eventin “doWipe”,
jota kutsumalla pyyhkimet pyyhkivit tuulilasin kerran. Pyyhkij6iden hitauden vuoksi tétd
ei voi kutsua useammin kuin 500 millisekunnin vilein.

Voidaan olettaa, ettd kosteusanturia kuvaava luokka siséltédd Sensor-tyyppisen attribuutin
“humiditySensor”, jolla on metodi isHumid(), joka palauttaa boolean-muotoisen
vastauksen siitd, ylitetdankd tuulilasilla olevan veden raja-arvo kyseiselld hetkell.

a) Luo UML-notaation mukainen (esim. Rhapsodyn notaatioita)
kokonaisjérjestelmén luokkakaavio (Class Diagram, Object Model Diagram in
Rhapsody), joka koostuu jérjestelméssa tarvittavista luokista. Luokkakaaviosta
tulisi kdyda ilmi luokkahierarkia sekd kommunikointiin tarvittavat rajapintaluokat
keskusohjainyksikon, kosteusanturin ja pyyhinmoottorin vélilld. Huom! Muiden
luokkien viliseen kommunikointiin ei tarvitse kiinnittd& huomiota! (2p)

b) Toteuta luomaasi luokkakaaviota vastaava rakennekaavio (Structured Diagram)
rakenteellisine luokkineen, portteineen ja kytkentdineen. Perustele lyhyesti
kommunikointiratkaisusi. (2p)

c) Piirrd keskusohjainyksikon ja kosteusanturin tilakaaviot (State Diagram), jotka
toteuttavat edelld esitetyn toiminnallisen méérittelyn (huom. vain ndmé kaksi
tilakaaviota). Toteuta tilakoneet Rhapsodysta tuttuja notaatioita
(OUT_PORT(port_name)->GEN(evName), eventit, tm(), jne...) kéyttden. Selitd
tai toteuta pseudokoodilla yksikésitteisesti tilojen toiminta. Mikéli et muista jotain
asiaa, pyri selittdiméén, mitd kyseisessd kohdassa tulisi tapahtua. Muista myds
tdydentdd kohdan a) rajapintaluokkien maérittely kohdissa b) ja c)
jatkokehittdméaasi mallia vastaavaksi. (4p)



