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Exercice 11

Réalisation d’un Sl de la livraison de petits colis par Drone
dans une grande ville
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1. Présentation

L'objectif de cet exercice est de transformer I'exercice 10 de telle maniére que les
COMPOSANTS soient utilisés de maniére distante.

Le diagramme de communication reste le méme.

Les composants COMPOSANT1, COMPOSANT2, COMPOSANT3, et
COMPOSANT4, et le COMPOSANT 5 sont des composants distants.

Les classes décrites dans l'exercice 10 sont toujours applicables et doivent étre
modifiées le moins possible.

Le serveur gére toujours un factory de Drone dit "logique" (COMPOSANT 5)

permettant leur identification, I'adresse IP de communication avec le drone physique qui
posséde une carte WIFI connecté au réseau 4G de communication, ...

2. Enonceé

Réécrivez les diagrammes de classe des composants COMPOSANT1,
COMPOSANT2, COMPOSANT3, COMPOSANT4 et COMPOSANTS.

3. Correction

Toutes les classes, les interfaces, les liens de dépendance en rose sont les éléments
ajoutés par rapport aux diagrammes de l'exercice 10 afin que les 5 composants
communiquent de maniére distante.

COMMENTAIRES EN COURS.
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3.1. COMPOSANT 1

@)

Remaote

ServeurintRemote

ajouterCommande(Commande ¢)
sabonnner(int idlhmSuivi, ObserverODIHMSuivilnt stub)
dispo(int idlhmSuivi.bool etat)
seDeclarer(lhmCommandesintRemote ihm)
seDeclarer(Accueilint accueil)
List<Commande> recupererCommandes()
commencerLivraison(int idCommande,int numeroDrone)
colisLivre(int idAccueil,int casier,string refColis) O
colisRecupere(int id.ﬁgnueil,int casier)

URQ
- ajouterCommande{Commande c)

[l
£ } sabonnner{int idlhmSuivi,o Observer)

| dispo(int idlhmSuivi,bool etat)

- seDeclarer(lhmCommandesint ihm)
ServeurlmplOD seDeclarer(Accueilint accueil)
List<Commande> recupererCommandesi()

Serveurint

O

FactoryCommandesint

commencerLivraison(int idCommande,int numeroDrone) Commandelnt[] getAllCommandes() O
colisLivre(int idAccueil,int casier string refColis) creerCommande....) FactoryParcoursint
colisRecupere(int idAccueilint casier) Commandelnt getCommande(int id) it

»

Parcoursint getParcours{adresseDeLivraison)

7 A

Serveurimpl 'i

‘ e e
FactoryCommandelmpl FactoryParcours

static Serveurint getinstance()

static FactoryCommandesint getinstance() static FactoryParcoursint getinstance()
O C) <> Observable
0..n
Remote Observer A A 0. ‘b’
/ﬂ update(obj) obseable
argours
L O p
- ihm{uivis  ihmAdcueils P Int
ObserverODIHMSuivilnt 7 — —Tareours T
T — ” ObservablelHMS uivi \v4
update(obj) P commpndes S
s
e O Parcours
7 Commandelnt int1d
. . IhmSuivioVv AccueilOV getxXx >4
ProxyObserver HMSuivi int Id int Id // setXXX S 3
int IdCommande e ~ 1
bool dispo actiail , e positions
arcours
ProxyCommande Commande
PositionGPS
int Id
ihms,
Accueillnt
getXXX
setXXX
-
IhmSuivilnt :
donnerLeParcours(Parcoursint p) |
demarrerDrone(int numeroDrone) AdaptAccuellint IhmCommandesint

notifier(Commandelnt ¢)
PN

[l
|
|
AdaptiHMSuivilnt | /V O AdaptihmCommandesint

Remaote

AcceuilODInt

(f /%emme programmerCasier(int casier,string code)

IHMSuiviODInt
donnerLeParcours(Parcoursint p)
demarrerDrone{int numeroDrone)

parametresDeVol(ParametreVol[] paramVol)
fluxVideo(Flux f)
colisLargue()

O /VRemUle
IhmCommandesIntRemote
notifier(Commandelnt c)



3.2. COMPOSANT 2

IhmCommandesintRemaote

notifier{Commandelnt c)

O

IhmCommandesint
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IHMCommandesOD

notifier{Commandelnt c)

VAN

O

IHMCommandes [

Commandealnt

get{ XX
setxK

Serveurint

seDeclarer(lhmCommandesint ihm)

commencerLivraison{int idCommande,int numeroDrone)
List=<Commande> recupererCommandes()

&
I
I
I

AdaptServeurint

Remaote

ServeurintRemote

seDeclarer{lhmCommandesIntRemote ihm)
commencerLivraisoniint idCommande,int numeroDrone)
List<Commande> recupererCommandes()



3.3.

COMPOSANT 3

Remote

IHM SuiviODint
donnerLeParcours{Parcoursint p)
demarrerDrone(int numeroDrone)

parametresDeVol(ParametreVol[] paramVel)
fluxVideo(Flux f)

colisLargue()

p.

O

IhmSuivilnt

-
IHMSuiviOD
Q

donnerLeParcours{Parcoursint p)
demarrerDrone(int numeroDrone)

parametresDeVol(ParametreVol[] paramVol)

fluxVideo(Flux f)
colisLargue()

AdaptServeurint | O
- Remote

Fa -
[ 4
@) ‘ O
Remote } Serveurlnt ServeurintRemote
O | sabonnner(int idlhmSuivi,o Observer) sabonnner(int idlhmSuivi, ObserverODIHMSuivilnt stub)
Observer } dispo(int idlhmSuivi,bool etat) dispo(int idlhmSuivi,bool etat)
update(obj) |
ObserverODIHMSuiviInt . }
update(obj) Y |
A A
| ~ 1
|
| HMSuvi |~ AdaptDronelnt |
| o O« O
|
T‘ | Dronelnt
Remote
1 telechargerParcours(Parcoursint p)
AdaptObserverlHMSuivi demarrer()
faireCommandeManuelle(Ordre o) DroneODInt
telechargerParcours(Parcoursint p)
Parcoursint demarrer()

FactoryDronesint

Dronelnt creerDrone(int numero)
Dronelnt getD‘&Jne(int numeroDrone)

AdaptFactpryDronelnt |

i/v @
Remote

FactoryDronesODInt

Dronelnt creerDrone(int numero)
Dronelnt getDrone(int numeroDrone)

faireCommandeManuelle(Ordre o)

O

SimulerAccueil

simulerColisLivre((int idAccueil int casier string refColis)
SimulerColisRecupere(int \dArﬁueil,im casier)

AdaptAccueilint

Remote

AcceuilODInt

simulerColisLivre({int idAccueil.int casier string refColis)
SimulerColisRecupere(int idAccueil,int casier)




3.4. COMPOSANT 4

FactoryDronesODInt

@

emote

O

Dronelnt creerDrone(int numero)
Dronelnt getDrone(int numeroDrone)

FactoryDronesOD

FactoryDroneslInt

DP de Factory abstrait
Dronelnt creerDrone(int numero) Y

A Dronelnt getDrone(int numeroDrone)

2

|
AbstractFactoryDrones

static FactoryDronesint getinstance()
abstract Dronelnt creerDrone(int numero)
abstract Dronelnt getDrone(int numeroDrone)

Configuration
bool bool getSimulation()

@)
/‘%emole
@)

DroneQDint
telechargerParcours(Parcoursint p)
demarrer()
faireCommandeManuelle(Crdre o)

" ; PositionGPS[] geParcours() ;
FactoryDronesSimulesimpl N %l - FactoryDroneslmpl
static FactoryDroneslInt getinstance() - - Tl static FactoryDronesInt getinstance()
Dronelnt creerDrone(int numero) - - . Dronelnt creerDrone(int numero)
Dronelnt getDrone(int numeroDrone) 7 O =~ _| Dronelnt getDrone(int numeroDrone)
=T Dronelnt S~
- telechargerParcours(Parcoursint p) ~
e demarrer() R *
- faireCommandeManuelle{Crdre o) S~
- - 57 PositionGPS][] geParcours() 7 -

DroneSimule

Pl AbstractDrone
int Id

PositionGPS[] parcours
ParametreVol[] paramVol
Flux video

{

Runnable

run{) Tz

Parcoursint
PositionGPS][] getParcours()

IhmSuivilnt T Te——
parametresDeVol(ParametreVol[] paramVol) —-—
fluxVideo(Flux f)
colisLargue()

AbstractComportement

ParametreVol getParametreV ol (Position posGPS,Dronelnt drone)
Flux getFluxVideo(Position posGPS Droneint drone)
boal colisLarguable(Dronelnt drone)

IHMSuiviODInt

parametresDeVol(ParametreVol[] paramVol)
fluxVideo(Flux f)

Nomnal

i \\ colisLargue()

AbstractDecorateurComportement

N

DP Decorateur
Pour essayer différents comportement de simulation

| PerteGPS | | PerteVideo | |PanneMecamque

Chagque Comportement retourne des paramétres de vol en
PerteGPSTemporaire fonction de la position GPS en paramétre

La classe SimulerVol simule ['utilisation de l'interface

hmSuivilnt du DroneSimule en fonction du temps qui passe.




3.5.

COMPOSANT 5

O

SimulerAccueil

simulerColisLivre((int idAccueil int casier string refColis)
SimulerColisRecupere(int idAccueil,int casier)

O

Acceuillnt

O

Remote

programmerCasier{int casier,string code)

AcceuilODInt

"‘%‘ programmerCasier{int casier,string code)
I simulerColisLivre((int idAccueil int casier string refColis)
: SimulerColisRecupere(int idAccueil,int casier)
| ~N
| URO R
- | £ "/
StructureAccuell -7
intid | o] StructureAcueiioD
Serveurlnt

seDeclarer{Accueillnt accueil)

colisLivre(int idAccueil.int casier,string refCaolis)
colisRecupere(int idAccueil,int casier)

&
|
|
|

AdaptServeurint

O

Remote

ServeurintRemote

seDeclarer(AcceuilODInt accueil)
commencerLivraison{int idCommande,int numeroDrone)
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