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ATV

L’ATV (Automated Transfer Vehicule) est un engin 
spatial destiné à ravitaillé la station spatial
internationale (ISS). Ce cargo entièrement
automatisé à été conçu par Astrium pour

l’ESA (Agence Spatiale Européenne).
Le premier ATV à été lancé dans la nuit du 

8 au 9 mars 2008.

CONCEPTION

La phase de conception de 
l’algorithme est faite sous 

Simulink.

LEON 3,

Processeur du futur!
LEON 3 est un softcore écrit en VHDL

qui est tolérant aux erreurs, ce qui 
permet son exploitation en conditions de 

radiations élevées, donc en particulier
dans le spatial. Son code est entièrement 

disponible sous licence GPL.
C’est un processeur 32bits RISC

Compatible SPARC V8.

GENERATION

On génère le code 
automatiquement 

grâce à l’outil RTW-EC
de « the MathWorks », 
l’éditeur de Matlab et

Simulink. Le code produit n’est
pas exploitable directement 

à la sortie de RTW-EC.

IMPLANTATION

Un outil interne  
permet d’adapter le code 

généré pour l’exploiter sur la 
cible LEON 3.

Cet outil interne
génère un programme 

target à partir des sources 
RTW-EC pour faire tourner sur 

la cible, un programme host pour
dialoguer avec target depuis 
un pc relier à la cible par un 
réseau Ethernet, et un script

run.sh pour lancer le système 
Complet.

RTW-EC

O
util Interne

./run.sh

Modèle Simulink Code Généré

Programmes et Script de 
lancement

Simulation en Boucle 
Fermée

Objectif :

Cette chaine de développement est étudié dans le cad re d’une 
recherche pour améliorer et accélérer la phase de v alidation
des algorithmes de contrôle de vol :
Cette méthode, permet de valider le fonctionnement 
d’un control de vol via des simulations en boucle f ermé
plus représentatives, avec processeur dans la boucl e.

SIMULATION

En couplant le programme avec 
un simulateur, on peut ainsi

réaliser des simulations dynamiques 
de trajectoires complets 

et effectuer des tests de robustesses


