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Vorgehen und Werkzeugeinsatz beim
Giotto-based Entwicklungsansatz
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Informelle Beschreibung - ports &
tasks
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Informelle Beschreibung - task
iInvocation: driver & frequency
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Invocation:
communication phase % schedule
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Informelle Beschreibung - modes Freie Universitit

02 03 04 05

5®

\__ 7 = 10ms )




Informelle Beschreibung - mode
iInvocation
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Informelle Beschreibung - mode
switch: zweiter mode m‘
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Informelie Beschreibung - modge
SWitCh: Freie Universitat
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Informelie Beschreibung - modge T,
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0] pera tionelle Semantik Freie Universitit "ﬁ 7 .~,.,__

« Semantik von Giotto wurde operationell beschrieben
« Aufstellen einer configuration C =

(T9 m’ l/l, V, O-active)

«Aktualisieren einer configuration
« Erfolgt in 9 Schritten

«Giotto Programm besteht aus einer unendlichen Folge:

. der program configuration mit:
. (1) (0,start,0,v,leer)
. (2) Nachfolgekonfiguration flr allei >= 0
C,C,,.. C.
Cy*

Ci+1 -




Ein Giotto Program - Ausschnitt fur
einen Autopilot des OLGA Helikopters
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\__/om Modell bis zum real-time Code:
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Vom Modell bis zum real-time Code:
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Giotto Programm: Was wird bendtigt ?  Freie universicac([ (ol |
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Das Giotto Programm: mode Definition  Freie Universitat

mod#ciCta edit IMdstdn toestpids 25
aSetamdlevel do ServoUpdate;
actfreeq ThirddevBlataPoolUpdate;
exitfreq 1 edoowrthtemel On;
taskfreq 5 do A®Fifthievel
taskfreq 1 do NavPilot;}

mode ControlOn() period 25 {

actfreq 1
actfreg 1
exitfreq 1
taskfreqg 5
taskfreqg 1

do
do
do
do
do

ServoUpdate;
DataPoolUpdate;
ControlOff;
ADFilter;
NavControl; }




Das Giotto Programm:
sensor port Definition
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SensSor Click to edit Master text styles
GPSPort Sgtrhduees GPSGet ;
LaserPort lasesrThieklevel LaserGet;
CompassPort compass uEasthlevel  compassGet;
RPMPort rpm uses * Fifth level ot orget ;
ServoPort pilot uses ServoGet;
AnalogPort accelerometers uses AccGet;
AnalogPort gyroscopes uses GyrosGet;
AnalogPort temperature uses TempGet;
BoolPort startswitch uses StartSwitchGet;

BoolPort stopswitch uses StopSwitchGet;




Das Giotto Programm:
mode driver &sensor update Definition
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AnalogPort filter = PFiltexInit;
ServoPort control := Servolnit;

DataPoolPort data

DataPoolInit;




Das Giotto Programm:
task & actuatorDefinition
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task ADFilter acceﬁ@gq@ﬁégﬁqwagﬁ§0ﬁ§@pgﬁﬂe§emperature filter)
output (filter) éecondlevel

schedule ADFllterImplqpq$ﬁﬁfh3Rﬂaccelerometers, gyroscopes,
ﬁ%T erature, filter) }
e Four
task NavControl (gps, laser, COMDESS . g%ever rpm, pilot, data)
output (control, data) {
schedule NavControlImplementation(gps, laser, compass, filter,
¥pi; pillot; controel; data) }

actuator
ServoPort Servos uses ServoPut;
DataPoolPort datapool uses DataPoolPut;




Das Giotto Programm: ready for
compile ?
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* Giotto Compiler:
« Aufgabe: erzeugt timing code flr ein Giotto Programm fur
eine bestimmte Plattform
* M0aglich durch Angabe von oberen Schranken fur Laufzeit
von tasks

* Giotto Annotaion
* Giotto-H
* Giotto-HM
* Giotto-HMS
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