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AutoFOCUS3 Y SPEDIT

* Tool zur modelbasierten Entwicklung
von verteilten, reaktiven,
eingebetteten Systemen

* Modelle in allen Entwicklungsphasen
z.B.

— Anforderungs-Analyse,
— Design logischer Architekturen,

— Design technischer Architekturen

« Methoden zur formalen Analyse und
Synthese von Modellen
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Tutorialmodus AF3 — Warum?

« Orientierung an Problemen die ein
Nutzer bei anfanglicher Benutzung

eines Tools hat
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Tutorialmodus AF3 — Warum?

Orientierung an Problemen die ein

Nutzer bei anfanglicher Benutzung
eines Tools hat

Y SPEDT

Sehr starke Einschrankung der

Benutzungsmaoglichkeiten (z.B.
Reduzierung der angebotenen

Modellierungselemente)

Fokus auf die zu erlernende Methodik

Flhren des Nutzers durch die
einzelnen Schritte

Entwicklung eines eigenen
Modellierungsmodus
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Tutorialmodus AF3 == SPEDiT

« Erklarung jedes Modellierungsschrittes

File Edit Tutorial Help

AutoFOCUS 3 - “Phoenix"
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@ Tutorial Navigator 5 | B =
v @ Specification of System Functions Tutorial

@ 1. Create Function & ‘ =

A. Oeffnen Sie den Functional Viewpoint mit einem Doppelklick auf das Element "Functional Viewpoint".
B

@ 2. Create Input Port

@ 3. Create Output Port

@ 4. Create Additional Ports
¥ 2 SPEDIT Systemfunktionen

@ Functional Viewpoint

. Um eine neue Systemfunktion anzulegen, ziehen Sie aus dem Fenster "Model Elements" (auf der rechten Seite) ein neues "Component" Element
auf die Zeichenflaeche des Functional Viewpoints.
C. Geben Sie der Systemfunktion den Namen "Propulsion Function"”, indem Sie auf das gerade angelegte Component Element klicken und im
"Properties" Fenster (im unteren Bereich) den Namen von "Component" auf "Propulsion Function" aendern.
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Tutorialmodus AF3 -‘v’ SPEDIT

« Erklarung jedes Modellierungsschrittes

* Einschrankung der Funktionalitdt und der Modellierungselemente
individuell in jedem einzelnen Modellierungsschritt
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Tutorialmodus AF3 -\@’ SPEDIT

@ 1. Create Function 532 = g

A. Oeffnen Sie den Functional Viewpoint mit einem Doppelklick auf das Element "Functional Viewpoint".

B. Um eine neue Systemfunktion anzulegen, ziehen Sie aus dem Fenster "Model Elements" (auf der rechten Seite) ein neues "Component” Element
auf die Zeichenflaeche des Functional Viewpoints.

C. Geben Sie der Systemfunktion den Namen "Propulsion Function”, indem Sie auf das gerade angelegte Component Element klicken und im
"Properties" Fenster (im unteren Bereich) den Namen von "Component" auf "Propulsion Function" aendern.
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of v +  Current Objective |No modeling objective selected | « | al
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@ *Tutorial Navigator 52 ‘= X = B ||© Functional Viewpoint 52 €’ Component Architecture

® Component

File Edit Tutorial Help
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® Functional Viewpaint
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Tutorialmodus AF3 -\@’ SPEDIT

@ 1. Create Function 22 = g

A. OQOeffnen Sie den Functional Viewpoint mit einem Doppelklick auf das Element "Functional Viewpoint".

B. Um eine neue Systemfunktion anzulegen, ziehen Sie aus dem Fenster "Model Elements" (auf der rechten Seite) ein neues "Component” Element
auf die Zeichenflaeche des Functional Viewpoints.

C. Geben Sie der Systemfunktion den Namen "Propulsion Function”, indem Sie auf das gerade angelegte Component Element klicken und im
"Properties" Fenster (im unteren Bereich) den Namen von "Component" auf "Propulsion Function" aendern.
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Automatenspezifikation
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~ ~
AT

w [l

Platz 1 Platz 2

Eine Anforderung lautet "Wenn die Person den Raum betritt soll das zum Arbeitsplatz der Person gehérende Licht sofort angehen". Dies konnte als
Pradikatenlogische Formel folgendermafRen formalisiert sein:

Al: (PrasenzSensorl=true = Lampel=an) A (PrasenzSensor2=true = Lampe2=an)
wobei die Pradikate PrasenzSensorl/2 den Wert des entsprechenden Sensors angeben und Lampel/2 den aktuellen Zustand der entsprechenden

Lampen. Das Label Al ist die eindeutige |d der Anforderung. Modellieren Sie in der Komponente "Lichtsteuerungsfunktion" einen Automaten,
der die oben genannte Spezifikation erfilit.
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Eine Anforderung lautet "Wenn die Person den Raum betritt soll das zum 4 | Clipboard
Pradikatenlogische Formel folgendermafen formalisiert sein:

Al: (PrasenzSensorl=true = Lampel=an) a (PrasenzSensor2=true = Lampe2=an)

wobei die Pradikate PrésenzSensorl/2 den Wert des entsprechenden Sensors angeben
Lampen. Das Label Al ist die eindeutige |d der Anforderung. Modellieren Sie in der K
der die oben genannte Spezifikation erfiillt.
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Ausblick Sy SPEDT

* Nutzung des Tutorialmodus In Bezug auf bestimmte Rollen

- Z.B.,SPEDIT Persona“
— Modul M01: System Architect / Persona "Sebastian Nitsch®
— Modul M02: System Requirements Engineering / Persona "Kaiwen Li*
— Modul M03: Test Engineer / Persona "Cornelius Cover*
— Modul M04: Software Architect / Persona "Christian Stratz"
— Modul M05: Software Developer / Persona "Hedwig Hacker"

SPEDIT Abschlussevent J. Eder, S.Voss 11



W

SFEDlT

Ausblick @

» Rickspiegelung des Lernfortschritts im Tool in die moodle Lernumgebung

Das SPES-Modeling-Framework
IR —

moodle Remote-Tool-Server
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Integration einer SPES Technologie in die

=
SPEDIT Toolkette == SPEDIT

* Nutzung des open-source Tools AutoFOCUS3 um eine in SPES XT
entwickelte Automatisierungsmethode im PTC Integrity Modeler zur
Verfigung zu Stellen

* Nutzung des SPES-Viewpoint Konzepts als Grundlage flr den
Datenaustausch zwischen den Tools

@ integrity- ¢ > QB

'Hc sYsicm
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Anbindung einer SPES Technologie = SPEDIT

« Auf welcher technischen Ausftihrungseinheit (ECU, Processor, ...) werden
welche Software Komponenten ausgefihrt?

Basic-Viewpoints

Requirements | Functional i Logical

________________________________________________________________

————————————————————————————————————————————————————————————————

[ HW Subsystem

————————————————————————————————————————————————————————————————
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y2Zustandsraumexplosion®

SW Architektur

— Task AI’Chitel.(E!Tr)

[c]
SensedDist

CCCCCC

Industrial sized use case

@ ouput

Small use case
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PTC Integrity Modeler <-> AutoFOCUS3 = SPEDIT

anl — Ko
== 3. Optimiertes
Deployment

® integrity| .

N R
1. SW+HW Architektur

Obj_NumberOfNod

Automatische Dvéployment

Obj_Cofi¥umed

Berechnung und Optimierung

in AutoFOCUS3
000
rocus oN

THE SYsTeM
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Live Demo -> SPEDIT Marketplace = SPEDIT

Fragen?
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