LAP5711kodutlesanded.
Uldmérkused

Jargnevalt on kirjeldatud moned kodutilesanded, millede hulgast véib igailiks valida
omale medeparase. Ulesanded e ole vordse keeukusega, ka vaib neid lahendada
erineva ldbitodtatuse astmega. Aga &s ole ka tudengid erineva dtevalmistuse, huvi ja
voimetega. Ulesannete lahendamisega (v8i mittelahendamisega) e kaasne mingeid
ediseid ega ka repressoore. Kogemuste pdha voib vita, et need kes on
kodulesannete kallal vaeva ndinud, ckavad ka esamikisimustele korralikult
vastata. Reeglinakehtib kavastupidine.

Alates novembrikuu teisest podest on harjutustunddes vdimalus kaaslastele (ja
Oppgoule) oma kodulesande lahendamise tulemustest aru anda -- umbes 20
minutilise suulise dtekandega koos <gitavate piltide ja kommentaaidega
grafoprojektoril, millele jargneb dskussoon. Iimselt e ole piisavat aega kdigi
soovijate &akuulamiseks, sed®ttu palun aegsasti registreeruda harjutustunde andva
OppgOu juures. Selline esinemine annab kogemuse, mis kulub hadasti &ra tegelikus
t60s toimuvate projekti Ulevaduste juures. Esinemise ja kodu6o enda eet hindeid ei
sag loodktavasti aitab see d@a hoida liigse esinemispalaviku. On ju igaiihe oma &si
kuidas ta oma tulevaseks professonadseks eluks valmistub -- kas ptteb dla parem
kui kolleggid, vardne kolleegidega, vG vaub kiiret raha kokku agjades vaikselt
luuserite huka

Mida deks kodutilesandeid tehes vaja silmas pidada?

1. Ulesanrete kirjeldused on pediskaudsed, mittetdidlikud, ja vivad sisaldada
vastura&kivaid nducdkid ja soove. Nii ligikaudse kirjelduse dusel e ole voimalik
korralikult toimivat slsteani rediseeida. KoOigepedt pesks esitatud probleemi
tegeliku rakenduse seisukohest [dbi mdtlema (néiteks |6ppkasutaja vaaepunktist) ja
Ulesande kirjeldusele lisama puuduad detaili d, faktid, eddused, kitsendused.

2. Arge unustage, et Teie Ulesandeks e ole programmijupi tegemine, vaid siisteami
projekteaimine ja (vOib-olla kunagi hiljem) rediseeaimine. Kuna slistean pea ise
hankima andmeid véli skeskkonrest, siis pea ta ise ka garanteeima, et need andmed
on mdaistlikud. Kui slisteem sagb andmeid teistest arvutitest voi otse inimeselt, peab ta
kontrollima, kas need andmed on sobivad. Kui tekib viga, vOi vea kahtlus, peéb
susteem ise olukorrast véljapagu leidma ja vimaluse korral inimest mitte tlitama.
Koik otsused ja tulemused, mida sistean saadab védlismadlma, peavad Gigel ga
joudmna vélismadlma aressaaini -- vastutus <lle east langeb Teie podt
projekteaitud siisteamile. Arge lootke, et arvuti toGtab torgetetaja @ Teie programmis
e olevigu — hoditsege sell e eet, et vadamata vigadele sa&ks distean oma Ulesanded
téita.

3. Ulikod (s.t. automaaika ingtituut ja readajasiisteanide 6ppetod) suudavad tagada
juurdepddsu ainult Ghele tarkvaratehnika keskkonrele (Seled Yourdan). Kui kellelgi
on mugavam juurdepadés monele teisele keskkonrele vOib ta kasutada seda



Sgjaprotsendiliselt késits tehtud t66 on lka hinnatav slsteani analis ja
projekteaimise seisukohalt, kuid kursuse peamiseks eesmérgiks on siiski
tarkvaratehnika keskkonra kasutamise kogemuse saanine. Pedegi agavad tavali selt
kéasitsitodl baseauvad probleemid alles pérast nOuete spetsifikatsioon kirjeldamist
keskkonnes (néiteks riskianalliis, riskihaldusllesannete lahendamine, t66 [0plik
jagamine inimeste vahel ja 16pliku gakava koostamine sa&b toimuda dles pérast
|6pliku spetsifikatsioon olemasolu). Enne nOuete spetsifikatsioon ja/voi ststeami
spetsifikatsioon, e ole vdimalik riskianalllsiga seotud t00 tulemus Kkuigi
pdhendatult hinnata.

4. Jargige voimalikult tépselt kasutatava keskkonrma metoodkat ja loengutel antud
soowvitusi, kasvoi selleks et oma kogemuste (ja mitte anult laiskuse voi harimatuse)
poha hiljem metoodkat muuta. Eriti puuduab see projekteaimise dgetappe --
konteksti diagramm, stindnused, juhtimisteisendused (v0i vastavad mdisted oljekt-
orienteaitud metoodkast). On soowvtav teha stsenaaiume ja need 18bi méngida --
selleks, et kontrollida dgetapi maistlikkust enne kui vale dgetapi tottu palju agjatut
t66d saab tehtud. Uritage kasutada projektisdnastikku nii péhjalikult kui véimalik.

5. Kui kasutada &a kdik tarkvaratehnika keskkonra podt pakutud vdmalused ja
plilca maksmadselt vastata loengutes esitatud kisimustele, ning koik see
kommenteeitult kirja panna, annavad peaagu kdk koduillesanded vélja kursusetto
mahu (valikprojekt LAP 5004, mis ei tohiks olla selle semestri eesmérk. Sell epérast
soovitan korntsentreauda keskkondade kasutamisvimaluste uurimisele, VO
spetsifikatsioon/projekti riskianal iitsil e ja stsenaaaiumite |8biméngimisele koostatud
projektil. Stsenaaiumid pedksid katma, lisaks tavalisele todrezhiimil e, tiuplisi (voi
aadmiselt ohtlikke) veaolukordi.

6. Regjlina on andmevoo mudelite puhd minimadselt vaalik konteksti diagrammi
(CTX), andmevoo dagrammi (DFD) vdi nende hierarhia, ning olemdiagrammi (ERD)
koostamine ning pohiendamine. Objekt-orienteaitud metoodkate puhu tuleb esitada
obektmudel, véhemalt mone objekti kohta ka olekudiagramm ja objekti
operatsioonde vaheli ste seoste selgitamiseks andmevoodagramm. Andmesdnastik on
vaaik mdlemi medodi korral. Stsenaaiumid, riski analils jms on soovitav.



Koduilesannenr.1
Kaevandusest veevéaljapumpamise siisteem.

Kaevanduse vesi koguneb spetsiadsetese kaevudesse, kus vee taset mdddetakse
nivoo anduitega. Standardlahendus on, et fikseeaitakse minimadne tase (rohkem pole
vaa pumbata) ja maksimadne tase (on vgja pump kéivitada).

Kui maginna asuvast juhtimiskeskusest lubatakse pumba kontrolleril pump
kaivitada, juhib tema t60d \ee nivoo andur. Sindmus “Maks nivoo’ lulitab pumba
sise, “min nvod’ lllitab pumba védja Igad hetkel sad juhtimiskeskus
(keskkonneseire jaanadest saadud info pdhal) peaada pumba t60, vG kisida tema
olekut.

Ohutuse tagamiseks on pumba Kkaivitamine vOi mittekdivitamine sOltuvuses
kaevanduse d@mosfa&ai koostisest (metaani ja slsinik monoolsidi  ning
ventlatsioonsisteani toost). lga pumbgaan sae infot oma ldhedusest olevast
keskkonreseire jaanast, pede selle voib ta saada infot teistelt nagruses olevatelt
keskkonneseire jaamadelt ning pinnal olevast juhtimiskeskusest.
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Kodudesannenr. 2
Kasvuhoone atmosfaéari kontroll

1. Temperatuuri moddetakse termomedriga, mis annab pideva véjundsignadi
(milli volti des).

2. Temperatuuri on v@malik muuta sogendgaga, millel on kittekeha ja ventilagor.
Kittekehal on korstantne vdimsus -- teda sae ainult sise voi véja lUlitada
Ventilagor ja kittekeha on eraldi siss/véjalilitatavad.

3. Tavaliselt on kasvuhoore sogendamiseks nii kittekeha kui ka ventilagor sisse
lGlitatud. Kui kasvuhoore |aheb lii ga sogjaks, pannakse tddle anult ventil agor.

4. Niiskust kontrollit akse kasvuhoore katuses olevate ventil atsioonluukide &il. Neid
saeb liigutada O (téidikult suletud ) kuni 180 kaadini (taielikult avatud). Nende
avatuse nurka saa pidevalt lugeda.

5. Niiskust mdddetakse lihtsa higromedriga, mis annab pideva signadi niiskuse
tasemest.

6. Kui niiskus léheb védjapode lubatud pire , lii gutatakse vastavalt katuses olevaid
luuke. Arvestades inertsi, ei ole mdtet mod&ta nii skust sagedamini kui iga 5 minuti
tagant.

7. Aednikul peab dema vdimaus kogu ststeani sise voi véja lllitada, vastavalt
vaadusele.



Kodudesannenr.3
Autopiloat (Cruise Control System)

Turustusosakond kirjeldab vajaminevat seadet jargmiselt:
Sedlet juhitakse kangi abil, millel on reli asendit

Off
A

Resume <—<>—> Accd

A\
Off

Accd: Antakse dte soowvtav kiirus ja salvestatakse see méallu. Hoides kangi selles
asendis kii rendab auto ilma gaasipedadil e vajutamata (kii rendus on fikseeitud ja seda
e saa muuta).Kui kangile mitte enam vautada (tuleb tagas keskkasendis®),
séilit atakse saavutatud Kirust, ning salvestatakse seemaéllu. Accd rezhiim | ilitatakse
vélja piduripedadil e vgjutamisal.

Off: Liigutades kangi Glemisse voi alumisse aendis<, |Ulitatakse autopil oot vdja
Resume: Viimati Accd rezhiimis slvestatud Kirus tasstatakse. Resume rezhiim
|Glitatakse valja piduripedadil e vajutamisel.

Teie Ulesanne on pojekteaida juhtimisdisteam, mis tagaks nende funkisioonde
téitmise ja kirjeldada autole lisatavate tehniliste vahendite omadused (vaalike
modtmiste saamise andurid, vajalikud taiturid, slisteemi funktsioond, algoritmid, jne).



Kodudesannenr.4
Rongidejarongilii kluse seire- ning haldusdgistean

Susteamil on kaks peamist eesmarki: rongide lii kluse korraldamine ja rongististeemide
seire ning juhtimine. Antud Uesandes vagame anut vimase eesmargi taitmist,
kusjuures rongi juhtimine toimub inimese podt ja avuti on ndandiaroallis.

Rongil asuv arvutisisteem téidab jargmisi funktsioore:

1. Veduri mootori seire ja diagnaostika.
Moatoris mdddetakse perioodliselt moaotori Oli temperatuuri, dli réhku, kiuse
kogust, elektrimuundui t66d (pinge ja voolutugevus), moctori pOcrete avu, jne.
Anduitelt saadud \a&atused antakse alas tsentradsesse diagnostikakeskusse (ks
kogu raudtee liini(de) jaoks), kus pedakse avet iga Uksiku veduri seisund Ule ja
ma&atakse perioodlisi hoddusi vastavalt modtmise andmetele.

2. Rongi lii kumise kii rus ja selle muutmine
Energiahaldusdisteen soowvtab vedurijuhile (sub-)optimadset pidurite asendit
pidurdamisel ja mocotori pocrete avu sdidu ga. Energiahaldusdisteem saab sisendina
andmeid raudteeprofiili, kii ruse pii rangute, sdidudaanide jarongi koormuse kohta.

3. Arvuti suhtlemine vedurijuhiga.
Vedurijuhiga suhtleb arvuti 18bi inimliidese -- spetsiadse konstruktsiooniga kuvar,
mis rediseqib lisaks tavalisele simbal-ekraanil e ka &tiivse mnemoskeami ja millel
on programmeeitavad klahvid. K&igi rongis olevate susteemide infot sadb vgjaduse
korral jalgida sell elt inimlii deselt.

4. Andmevahetusdistean
Andmevahetusdistean korraldab infovahetuse (regulaase ja ka eakorralise) keskuses
oleva liiklusdispetsheriga, sama rongi teiste slisteanidega (igas vagunis on ana
autonoanne sisteem, mis kontrollib selle vaguni funkisioore -- nditeks, uksed,
temperatuur, valgustus, side jne), ning hodduskeskuses oleva keskse diagnostika ja
hoddusdisteaniga.

Projekteaige kogu veduril paiknev arvutististean (arhitektuur, tarkvaraahitektuur,
funkisioond, anduite kontrolli slsteem, andmete todtluse dgoritmid jne.) Vaib
piirduda korgtasemega ahitektuuriga ja tdiendava info (néditeks dsenaaiumid)
esitamisega, mis voimaldaks arhitektuuri t66d kortrolli da.



Kodulesannenr. 5
Automaatne seentekorjamise slistean

Toostusiku seenekasvatuse peanine probleen on kajata seened Ggeagselt.
Vastavalt hooga moesolevale seene suurusele peavad kaubaks minevad seened dema
vaga véikeses suuruse intervalli s (tavaliselt kiibara [8bimd6t). Kuna seened kasvavad
Kii resti, vib suure kahjumi p&hjustada juba tunnigaline hili nemine.

Tuleb ehitada slsteem ,mis automadselt ja kinda perioodga skaneeaiks kogu
kasvavate seente da, mO0deks saekibara suuruse ja korjaks vagaiku suurusega
seaned.

Tellja soovitab modtmiseks digitadse vdjundga videokaamerat, seeni korjab
robakasi, millele on vgja dte anda suhteli selt tdpsed koadinaadid.

Probleamiks on tegeli ku seenekiibara [&8bimdddu saamine videopil dilt, seene asukoha
koordinagide ma&amine, nende alastamine robakéade, robakaejuhtimine dteantud
koordinadidega punki ja korjatud seene aetamine korvi.

Projekteeige kogu slUsteemi arhitektuur, ning detallne tarkvaraahitektuur koaos
erinevate funktsionadsete mooddite(programmide) vahelise infovahetuse detailse
kirjeldusega (muutujate loetelu ja nende semantika ning omaduste fikseaimine
andmesdnastikus).



Kodulesannenr. 6
Teeja kohvi automaat

Tuleb projekteaida aittomad, mis muiks tead ja /vdi kohv, kortrolli ks automadi
lastud raha ja annaks biva koguse rahatagasi.

Kasutga saeb valida -- must kohvi, koaega kohv, teg koaega tee ja kbikidele
variantidele voib lisaks tulla suhkruga kohv voi tee Kui suhkru kohta eadi
korraldust e tule ontellimusilma suhkruta.

Parast tellimuse andmist laseb tellij a automadi raha, kui raha on tellim use téitmiseks
pii savalt, téidetakse tellimus ja antakse lii aga antud raha tagasi. Kui rahaoli véhe, vai
automada e saa millegipéarast raha tagas anda, tagastatakse kogu raha ja kliendile
antakse vabandav teade.

Tuleb soovitada pohendatud lahendus tee ja kohvi tegemise kohta -- kas hoida
vamistehtud kohv jateed suurtes ndudes ja lasta neid erinevate torude (voi samatoru
kaudu tasddess), vO hoida vaid komporente ja iga kord segada tellimus
komporentidest.



Kodudesannenr. 7
Andmete kogumise stistean ilmajaamas

Tuleb automadselt koguda jérgmisi andmeid:
- tuule kiirus jasuund
- Ohutemperatuur
- Ohurdhk
- 6huniskus
Lisaks tuleb arvutada jargmised paramedrid:
- kondenseaumistemperatuur
- temperatuuri trend
- 6hudhutrend

SlUstean peab pidevalt kuvama kdiki moddetud ja avutatud paramedreid. Arvutatud
paramedrite vaatus tuleb uwtendadaiga 10 minuti tagant. Lisaks ped kasutaja saama
igal hetkel kisida viimase 24 tunn kdige kérgemat ja kdige madalamat temperatuuri.

MO0Odetud ja avutatud paramedrid tuleb perioodli selt (iga 15 minuti tagant) edastada
keskusse.



Kodudesannenr. 8
A washing machine mntrol system

A washing macdine comprises:

- the drum; this can be sent commands to make it rotate & a cetain speed in a
ceatan dredion (four diff erent speeds, two dredions)

- aheder -- used to hea the water in the drum. The system is able to monitor
the temperature of the heaer constantly; however, it is only able to hea the water
while the drum is not moving. The heder can be switched onwhen there is aufficient
water in the drum.

- aninpu valve and an ouput valve -- used to control the anourt of water in
the drum. Anindicaion d the water level isaso given by the drum.

The operator enters the required wash cycle, which will determine (a) the temperature
of the wash and (b) the sequence and speed of washing machine drum rotation.

An example of functioning of the washing madineis:

- adrum, where the washing is caried ou, isfill ed with water, which is heded
to aspeafied temperature

- once d the oorred temperature, the drum goes through a sequence of
rotations at diff erent speeds, and dredionsin arder to wash the dothes

- oncethis ®quenceis over the drum is drained, and the washing is dore.



Kodulesannenr. 9
Cruise @mntrol system

The auise ontrol system operates only when the engine is runnng, and is
automaticdly reset to its off status when the engine is darted. When the driver turns
the system on, the speed at which the ca istravelling at that instant is maintained. The
system monitors the ca’s ead by sensing the rate & which the wheds are turning
and maintains desired speal by monitoring and controlli ng the throttle position. The
monitoring is acomplished by sensor that produces a signal propationa to the
throttle’'s position. The control is exercised by changing the degree of opennessof a
valve, which in turn controls a suction apparatus that draws on a dain to open the
throttle. The throttle doses itself when na being adively controlled. After the system
has been turned on,the driver may tell it to “start increasing speed”, which causes the
system to increase the sped at a fixed rate. When the driver tell s the system to stop
increasing spedl, it will maintain the speed readed at that point.

The driver may turn the system off at any time. In addition, the driver can
override the system to increase speed simply by depressng the accéerator pedal. This
causes the dhain controlli ng the throttle to go limp. The system will return the ca to
the previous eead when the driver releases the pedal. If the system is on and senses
the brake peda has been depresd, it will cease maintaining the speed, bu will not
turn off The driver may tell the system to resume spead whereuponit will return at a
fixed rate to the speel it was maintaining before braking and resume maintenance of
that spedd.



