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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 erschlief3en und
zu entwickeln

offensichtliche Lucken 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: Einfihren von “resource awareness” )

http://www.itee.ug.edu.au/~milford/smitract.gif
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servicerobotik

Modellgetriebene Softwareentwicklung
Zlelsetzung und Fragestellung

weg von individuellen Einzelentwicklungen hin zu aus Standardbausteinen zusammengesetzten
Systemen

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

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

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

Workflow Components
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Modellgetriebene Softwareentwicklung

|dee und Ansatz
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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
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Aktuelle Arbeiten
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Modellgetriebene Softwareentwicklung
Beispiel
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