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}  Contexte des systèmes distribués: 
◦  Composés d’entités autonomes. 
◦  Partage d’informations entre ces entités 

}  Exemples: 
◦  Supply chain 

�  Production 
�  Stockage 
�  Transport 
◦  Chaine de production 

�  Poste de travail 
�  Convoyeur 
�  Stock 

1 

4 

5 

2 

3 

2 



Besoin de pilotage des systèmes distribués. 
 
 

Système d’Aide à la Décision 
⇒  Permet une prise de décision pertinente 

 
 

Besoin d’informations 
⇒ Comment récupérer les bonnes informations ? 

�  Problème de myopie des entités. 
�  Problème de localisation. 
�  Problème de disponibilité. 1 
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IP 
OPC 

GSM 

SAD ? 

}  Comment faire pour remonter les informations 
nécessaires jusqu’au SAD ? 
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⇒ Propositions d’approches pour relier Isys et Isad 
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}  Solution par transfert direct des données. 
◦  Lier à la main les données entre le système et le SAD. 
◦  Les données sont transmises directement au SAD à l’instant t. 
◦  [KUMAR et al., 2002], [Yang et al., 2009] 

 

}  Avantages: 
◦  Implantation facile 
◦  Rapidité d’exécution 

}  Inconvénients: 
◦  Difficulté d’avoir une cohérence des variables 
◦  États non observables du système inaccessibles 
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}  Solution par l’utilisation d’une historisation des 
évènements. 
◦  Permets la reconstruction des états non observables 

}  Avantages: 
◦  Tous les états nécessaires au SAD disponibles 

}  Inconvénients: 
◦  Temps de reconstruction peut-être long 
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}  Par l’utilisation d’un reconstructeur d’état générique: 
l’observateur. 
◦  Reconstruction des états en temps réel 
◦  [Cardin 2007] 

 
 
}  Avantages: 
◦  Tous les états disponibles 
◦  SAD temps réel possible 

}  Inconvénients: 
◦  Difficulté de mise en œuvre 
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}  Observateur orienté vers le 
SAD 
◦  Seules les données nécessaires 

sont reconstruites 
 
 
}  Avantages: 
◦  Observateur plus petit 
◦  Conforme temps réel 

}  Inconvénients: 
◦  Besoin de connaitre les besoins 

du SAD 
◦  À chaque changement du SAD, 

besoin de refaire l’observateur 
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}  Choix d’une des solutions suivant les besoins 
 
}  Pour un SAD temps réel avec événements non 

observables: 
⇒ Observateur nécessaire 

}  Mais: 
◦  Complexité de conception de cette observateur 
 
 

Automatiser la génération de l’observateur 
⇒  Dans le cas de l’observateur générique 

10 



}  Proposition d’un flow de conception pour permettre la 
génération automatique de l’observateur 
◦  Utilisation des outils de l’ingénierie dirigée par les modèles 
◦  Création des outils et langages 
◦  Génération conjointe de l’observateur et de la commande 
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}  Réalisée par les travaux de J.L. Lallican et de P. Berruet 
[Lallicant, 2007] 
◦  En collaboration avec la Sydel 

}  Utilise une représentation par composant d’un système 
transitique 
◦  Plusieurs types de composants 
◦  Composants hiérarchisés 
◦  Composants contiennent des vues 

}  Génère la commande 
◦  Sous forme de Grafset 
◦  Dans un fichier XML importable 
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}  Un projet instancie les templates grâce au fichier XML 
généré 
◦  Génération du modèle de l’observateur 
◦  Communication avec le contrôle via OPC 
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}  Développement 
◦  Implémenté entièrement le flow de conception pour l’observateur 

générique 
◦  Testé sur un système transitique à l’université de Nantes 
◦  Reconstruction se limite aux positions des produits 

 
 
}  Perspectives 
◦  Réaliser le flow de conception un observateur dédié à un SAD 
◦  Générer un SAD avec l’observateur 
◦  Étendre à d’autres types de systèmes 
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}  Edition grâce à un éditeur. 
◦  Edition du modèle en arboraisance.  

19 



20 

Observer 
Metamodel 

Transitic 
system 
Model 

Observer 
Model 

Modeller 

D
es

ig
ne

r 

Observer 
Templates 

Models 
Transitic 
System 

Metamodel 
1 

2 

3 

Relations 4 Model 
transformation 



}  Plan 
◦  Contexte de l’étude 
◦  Problématique : Le traitement des données pour les SAD 
◦  Les solutions proposées 
�  Solutions basiques 
�  Solutions basées sur un observateur 
◦  Génération automatique de l’observateur 
◦  Conclusion 
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