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Le but de cette synthèse est de présenter le diagramme Etats –Transitions ainsi que les éléments graphiques qui le composent. Nous aborderons aussi sa mise en œuvre sous le logiciel Automgen.
I. PRESENTATION :
Le diagramme Etats-Transitions  permet de décrire le comportement en dynamique d’un système. 
[image: image20.emf][image: image21.emf]Chaque diagramme est ainsi composé d’au moins 4 éléments distincts (dans les cas les plus basiques) à savoir :

· Un rond plein symbolisant l’état initial du système

· Un rond évidé symbolisant l’état final du système (atteint une fois que le diagramme c’est déroulé complètement)

· Des états représentés par des rectangles dans lesquels on peut effectuer des actions (décrit une activité).

· Des transitions représentés par des flèches reliant les états entre eux (y compris l état initial ou final). On peut associés à ces transitions des conditions de franchissement (attente d’une durée déterminé, information provenant du système...)

NB : par défaut le digramme ci-dessus ne sera exécuté qu’une seule fois ! Si l‘on souhaite qu’il fonctionne en continu cela nécessite un rebouclage !
· Autres exemples de diagramme :  

Le diagramme Etats-Transitions ci-contre est avec rebouclage (dans le cas d’un fonctionnement en continu) et ne comporte pas d’état final. 
La sortie du programme ne pourra se faire que par l’imbrication de notre diagramme dans un autre. On parle alors d’encapsulation (exemple ci-dessous).
[image: image22.emf]
NB : cette notion sera réabordée plus tard...
Le diagramme en haut de page comporte un objet supplémentaire : l’objet décision 

Il permet de choisir de se rendre vers 2 états distincts. Le franchissement ne peut se faire que vers l’un ou l’autre des 2 états (sélectif)!
II. RECAPITULATIF DES DIFFERENTS OBJETS :
	Représentation graphique
	Nom objet
	Description complémentaires

	[image: image2.emf]
	Etat initial
	

	[image: image3.emf]
	Etat final
	

	[image: image4.emf]
	Etat (activité)
	

	[image: image5.emf]
	transitions
	Peuvent être horizontales ou verticales (avec ou sans conditions) 

	[image: image6.emf]
	décision
	Choix de séquence (on franchit l’une ou l’autre des conditions)

	[image: image7.emf]
	fusion
	Convergence (on peut arriver d’états différents)

	[image: image8.emf]
	Ouverture de synchronisation
	Activera simultanément 2 états 
(2 activités simultanés en découle)

	[image: image9.emf]
	Fermeture de synchronisation
	Convergence provenant de 2 états distincts


	[image: image10.emf]
	Attente
	Equivaut à une fin de temporisation

	[image: image11.emf]
	historique
	Il contient l’historique des états actifs contenu à l’intérieur d’un état encapsulé après désactivation de celui-ci


III. MISE EN ŒUVRE SOUS AUTOMGEN :
1- Création d’une page « Automsim » et affichage de la palette des éléments :
· Clic droit souris sur « Automsim » dans le navigateur et « Ajouter une page Automsim »

[image: image12.emf]
· Clic sur l’onglet « palette » puis sur le bouton « SysML » (les objets apparaissent)

2- Construction du diagramme : 

· Il suffit de sélectionner les objets dans la palette et les faire glisser sur la page « Automsim »
3- Paramétrage des objets : 

· Sélectionner l’objet par un clic gauche puis clic droit « propriétés » (ou double clic)
[image: image13.emf]
· Exemple de la boite de dialogue « Etat » (nommé aussi « activité »):
[image: image14.emf]
Le « texte affiché » et éventuellement le « titre » donné à la boite d’activité sont de simples commentaires. Il n’est pas obligatoire de les renseigner !

Nb : Si ces 2 zones sont vides, on verra apparaître ce qui est écrit dans les autres zones.
On recense 4 types d’actions possibles  pour programmer une action:

· L’action « contenu » : 
elle est réalisée à chaque fois que la boite est active et pendant toute la durée d’activation de la boite.
La zone « contenu » peut permettre de faire des calculs... (ex : _hauteur_ := _largeur_*2 ;). Les valeurs sont mises à jour pendant toute la durée d’activité.
Si l’on souhaite gérer des ordres binaires (0 ( éteint, 1 ( actif), l’ordre doit être mémorisé. (ex : _takeoff_ :=1 ;( faire décoller le drone)
· L’action « entry » : cette action est réalisée uniquement à l’activation de la boite ( et ce quelque soit sa durée d’activation).

· L’action « Exit » : cette action est réalisée uniquement à la désactivation de la boite. 

 
Les actions « Exit » et « Entry » sont généralement des mémorisations de variables 

(Ex : _aspeed_ :=1 ; ( faire tourner le drone dans le sens anti-horaire).

Ces mémorisations peuvent être remises à zéro dans n’importe qu’elle autre boite d’activité (que cela soit dans « contenu », « entry » ou « exit »)

· L’action « conditionnelle » : cette action est réalisée uniquement quand la boite d’activité est active et si la condition noté avant le « / » est vraie.

Ex: _fly_/_vspeed_ :=1 ; ( la montée du drone ne peut avoir lieu que si l’information en vol est vraie !

· Exemple de la boite de dialogue « Transition » :

· La zone « texte affiché » sert toujours de simple commentaire (même principe que pour la boite de dialogue « activité »).

· La zone « Contenu » sert cette fois-ci à renseigner la ou les informations à tester pour franchir la transition. (écriture sous forme logique)

Ex = _butée_+_bp_ ou _butée_._bp_
4- Récapitulatif des syntaxes d’écriture pour les objets « transition » et « Etat » : 

· Transition :
· After(10s) : attendre pendant 10s après activation de l’état précédent avant franchissement de la transition (temporisation)

· _fly_ : attend que l’état de la variable (en vol ) passe à 1 pour pouvoir évoluer
· _Connected_ ._comok_ : écriture sous forme d’une proposition logique à tester

· La condition est vraie si _connected_ = 1 et _comok_= 1

On peut trouver aussi : 
· re(_présencepièce_) : teste le front montant de l’information du capteur présence pièce (( au moment ou la pièce est détectée : passage de l’état 0 à 1)
· fe(_présencepièce_) : teste le front descendant de l’information du capteur présence pièce ((Au moment ou la pièce n’est plus détectée : passage de l’état 1 à 0)

· Etats : (essentiellement des mémorisations)

· _leds_ :=1 ; (mémoriser (ou mettre à 1 : set). Ici autorise la séquence de clignotement des leds
· _leds_ :=0 ; (mettre à 0 (reset) le clignotement des leds 

NB : ne pas oublier le « ; » à la fin pour la programmation des actions dans les « Etats »[image: image15.png]
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