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Introduction

Dans le cadre de I'UE SYSML il nous a été demandé de modéliser un robot de type « Rover ».
Ce robot doit répondre a un certain nombre d’exigences qui nous ont été fournies pour la
réalisation de ce TP. Parmi ces exigences il doit principalement pouvoir explorer une piece
de maniére autonome, tout en évitant les obstacles. Il doit pouvoir étre connecté a divers
périphériques, principalement une caméra, un bras robotique et des détecteurs, tout en

respectant une contrainte de prix.

Ce rapport contient l'ensemble des diagrammes réalisés pour cette modélisation,

correspondant a la version 1.0 des exigences.



Diagrammes

1. Organisation

IS
i

Oz

B Model Explorer 52

4 = SysMLmodel
4 7 Systern specification
[» E Rower
g& Diagram V1-Rover Use Case
a (3 Context
[ «Blocks Context
./ A_rover_context
> «Blocks Room
./ A_room_context
% Manufacturer
[ ./A_manufacturer_ccrntext
% Driver
[ «Block= Rover
Bg Diagram Context

[ B3 Requirements global views

4 7 System Design
> B3 Functional Architecture
4 £7 Alocations
i E] Explore the environment
g Explorer
gt Report a map
[ (& Cycle devie
T Diagram V1-Rover Explore Seq
T,‘ Diagram V1-Rowver State Diag
[ B2 «=Modellibranys Ecore Primitive Types
» B4 «EPockage, Modellibrary= UML Primitive Types
[ B2 «Modellibrarys RobotMLLibraries




2. Diagramme de Contexte

zactors

«blocks *Jr + drives 5 Driver

Context (1]

+ manufacturer

[1] o + context [1]
+ context sgctors
,% Manufacturer
[1]] + rower [0om
block H
F‘;‘ i sblocks
= over Room
constraints
3. Diagramme de Use Cases
Q Rower
i explore O Explore the environment ) ST 0 Report a map of the environment
Drriver




4. Diagramme des Requirements
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5. Diagramme de Séquence

E 1 sd: Explore the environment )

o Engine

1
1
1
|
|
|
5 1
3 I B e L. =1 . il = | S .
m_m M ﬂ m i E
! &t | &t
| |
E | ]
2 e |
o [ —.|.
3 of - = T
= | = 1 £
E | = I
=] | o — n
(=] W a I
HEENS P “Jw ...........
3 = A | el =
0~ =1=
| Hl=
o5
o
5]
&t
=
2
O
o N

f‘pexploreo

l_'E'I :Driver




6. Diagramme de Définition de Blocks (BDD)

(1

+ rover

«blocks
Software Controller
properties
operations

constraints

+ software controller

wsignals
ElectricalFlow|

asignals

CommandFlow

asignals
DataFlow

1]

zblocks «blocks
Battery Rover |
properties 1] L properties .+ rover
+ battery + rover (1]
operations operations
rover
constraints 1] constraints (1

+engine

«blocks
Engine

properties

operations

constraints

block «blocks
o £l
B = Sensor
] payload £ e:c_o'
properties DIERETLES
+ payloads operations k-] —  operations
[L.7]
. constraints
constraints ‘7\

(1

+ chassis

7. Diagramme Interne de Blocks (IBD)
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8. Diagramme d’états (ST)
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