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Inleiding

Hoe is Robbie’98 ontstaan.

Alle studenten van het vijfde semester van de opleiding Informatica van Hogeschool van Utrecht (HvU) moeten voor de opleiding aan een project werken waar 240 uur voor staat (6 studiepunten). Sommige projecten zijn door bedrijven gespecificeerd, maar het robot-project is door docenten van de HvU ontwikkeld. Het doel van dit project is om een robot te laten rijden in een kamer. Het project bestaat uit twee delen, waarvoor elk een projectgroep aangesteld is. Er is een groep voor het aansturen van de hardware van de robot en een groep voor de besturing van de robot. Deze laatste groep is de Robbie’98 projectgroep. 

Waarom Robbie’98?

De naam "Robbie’98" is een verwijzing naar de programmeerlessen uit het eerste semester, waarin gewerkt moest worden met een semi-pascal omgeving, genaamd "Robbie".

Incrementele ontwikkeling.

Bij de ontwikkeling van Robbie’98 zorgen we ervoor dat er begonnen wordt met het voorzien van de basisbehoeften van de opdrachtgever. De uitbreidingen(incrementen) worden gerangschikt naar prioriteit en er is afgesproken niet met een volgend increment te beginnen als de vorige is afgerond.

Op dit moment zijn de volgende incrementen vastgesteld:

1. De robot kan rijden en als deze botst, doorrijden met een nieuwe richting.

2. De robot genereert een kaart van de omgeving en kan deze opslaan en presenteren.

3. De robot gebruikt zijn kaart om objecten in de omgeving te ontwijken. De gebruiker kan de robot opdracht geven om zonder te botsen te rijden naar een bepaalde positie in zijn omgeving.

Simulatie en tests.

Het ontwikkelen van de besturing van de robot behelst meer dan het robot-besturingssysteem zelf. Er moet per onderdeel aandacht worden besteed aan optredende uitzonderingssituaties, waarvoor een testprogramma nodig is. Voor het hele systeem moet een simulator worden ontwikkeld zodat deze getest kan worden zonder gebruik te maken van de hardware-robot. Deze simulator en testprogramma’s worden parallel aan het robot-besturingssysteem ontwikkeld.

Reikwijdte van het project

Het project bestaat uit de volgende onderdelen:

· Incrementeel ontwerpen van een besturingssysteem voor de robot.

· Implementeren in JAVA van de delen van dit besturingssysteem die niet hardware-afhankelijk zijn.

· Ontwerpen en implementeren van een simulatieprogramma voor de buitenwereld van de robot.

Op te leveren documenten

· Een planning van werkzaamheden van de projectgroep.

· Een functioneel ontwerp van de verschillende incrementen van het besturingssysteem voor de robot.

· Een verslag van de werkzaamheden van de projectgroep.

Op te leveren applicaties

· Een goed functionerende implementatie in JAVA van de delen van het besturingssysteem die niet hardware-afhankelijk zijn.

· Een simulatieprogramma in JAVA voor de buitenwereld van de robot.

Human Resources

Hier volgen de functie-omschrijvingen van de betrokken projectleden.

Hugo De Groot
Programmeur robot, verslaglegging, communicatie andere projectgroep

Rik De Groot
Programmeur robot en simulatie, verslaglegging, home-page

Sander Hartogensis
Programmeur robot, verslaglegging. 

Marcel Lindenbergh
Programmeur robot, verslaglegging.

Martijn Lindhout
Programmeur robot en simulatie, verslaglegging.

Julien Moorrees
Projectleider, programmeur robot, verslaglegging.

Sebastiaan Overdijk
Programmeur robot, verslaglegging.

1. Algemene regels

1. Houdt je eigen uren goed bij, en lever ze in.

2. Elk groepslid is verantwoordelijk voor het goed verlopen van het project.

3. Bij moeilijkheden is de projectleider of docentbegeleider het aanspreekpunt.

4. Niks is fout, alleen minder goed. Durf te praten!

5. Evt. regels die jullie aandienen kunnen altijd toegevoegd worden.

2. Vaste volgorde van handelingen die nog gedaan moeten worden

1. vaststellen werkwijze en planning

2. informatieanalyse

3. vaststellen systeemeisen

4. ontwerpen

5. bouwen

6. opleveren

7. in gebruik nemen systeem

8. onderhouden

9. evaluatie

De testen moeten tijdens het gehele ontwikkeltraject gedaan worden.

3. Het ontwikkeltraject van een OO systeem

Het ontikkeltraject van een OO systeem bestaat uit vijf fasen: requirements analysis, analyse, ontwerp, programmeren en testen.

Requirements Analysis.

De requirements analysis wordt uitgevoerd door een use case model op te stellen. Bij het opstellen van dit model wordt nagegaan welke actoren (gebruikers, beheerders) welke functionaliteit van het systeem verwachten.

Analyse

In deze fase worden de klassen bij het te onwikkelen systeem opgesteld, zonder na te denken  over de technische implementatie van het systeem (dit is het vaststellen van “the domain problem classes”). Deze klassen worden weergegeven in class diagrams. Hun samenwerkingen worden weergeven in andere diagrammen die de ontwerper het meest geschikt vindt.

Ontwerp

In de ontwerpfase worden nieuwe klassen gemaakt, waarbij wel gedacht wordt aan de implementatie. Klassen voor bijvoorbeeld database-benadering, communicatie met andere systemen en interfacing naar apparaten worden nu opgesteld. De klassen die in de analyse zijn opgesteld worden geintegreerd in de class diagrams die deze fase oplevert. Het resultaat van deze fase wordt gebruikt als specificatie van het systeem bij het programmeren.

Programmeren

In deze fase worden de het ontwerp omgezet in programmacode. Het UML Toolkit boek (zie het gebruikte literatuur-stukje) raadt de programmeur aan om zich niet te veel aan het “mentale model” uit de ontwerp-fase vast te klampen.

Testen

Er zijn vier soorten testen: Unit testen, integratie testen, systeem testen en acceptatie testen. De unit testen zijn voor losse klassen of samenhangende groepen klassen. De integratie test integreert klassen en componenten (= stukken code) om te controleren of ze correct samenwerken. De systeem test beschouwt het systeem als een “black box” en controleert of het systeem de door de gebruiker gevraagde functionaliteit biedt. De acceptatie test is ongeveer hetzelfde als de system test, maar dan uitgevoerd door de gebruiker zelf.

Gebruikte literatuur

UML Toolkit, Erikkson & Penker, Wiley Computer Publishing, 1988
4. Use cases

Bij een use case wordt er beschreven hoe het systeem gebruikt gaat worden.

Hierbij staat de gebruiker centraal.

Bij het maken van een use case wordt het systeem als een 'black box' beschouwd, dat verschillende 'use cases' heeft.

Waarvoor zijn use cases

Een use case is bedoeld om :

· De functionele benodigdheden te bepalen en te omschrijven. Dit resulteert in een overeenkomst met de gebruiker en de systeemontwikkelaars

· Een helder beeld te geven wat het systeem zou moeten doen.

· Een basis te zijn voor de uit te voeren systeem test om het systeem te controleren. Bijvoorbeeld of het functioneel daadwerkelijk doet wat er initieel van verwacht werd

· Om er achter te komen of er nog functionele benodigdheden toegevoegd moeten worden aan het systeem.

Het systeem 
( Dit kan een softwaresysteem zijn, maar ook een bedrijf of machine.

Actors

( Dit is iets of iemand die interactie heeft met het systeem.

Karakteristieken van use cases

· Een use case wordt altijd door een actor begonnen.

· Een use case kan een waarde aan een actor toekennen.

· Een use case is een volledige omschrijving

Hoe kunnen use case gevonden worden?

Voor elke actor moeten de volgende vragen gesteld worden:

· Welke functies heeft de actor van het systeem nodig? Wat moet de actor doen?

· Moet de actor in staat zijn om informatie van het systeem te lezen, te creëren , te wissen, te veranderen of in het systeem op te slaan?

· Moet de actor gewaarschuwd worden als er iets in het systeem gebeurd? Of moet de actor het systeem waarschuwen als er iets gebeurd? Wat voor effect hebben deze gebeurtenissen op de functionaliteit van het systeem?

· Kunnen de werkzaamheden van een actor vereenvoudigd of efficiënter gemaakt worden door functionaliteit aan het systeem toe te voegen? 

Andere vragen waarbij geen actor bij betrokken is

· Wat voor invoer/uitvoer heeft het systeem nodig? Waar komt deze invoer vandaan en waar gaat de uitvoer naar toe?

· Wat zijn de grootste problemen met het huidige implementatie van het systeem?

Relaties tussen use cases

Er zijn drie verschillende relaties tussen use cases mogelijk:
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'Extends' relatie : Hierbij wordt een algemene use case uitgebeid met een specifieke situatie. Alleen het gedrag van de specifieke situatie hoeft hier omschreven te worden de rest kan hergebruikt worden van de algemene use case.

                                [image: image1.wmf]
· 'Uses' relatie : Hieronder wordt verstaan een use case die meerdere keren gebruikt wordt. 




· Grouping : Als er een aantal use cases dezelfde functionaliteit hebben of aan elkaar gerelateerd zijn.

Beschrijving van use cases

De beschrijving moet het volgende bevatten :

· Het doel van de use case

· Hoe wordt een use case gestart

· De berichten stroom tussen de actors en de use case

· Andere berichten stroom die bij een bepaalde voorwaarde of exceptie kunnen optreden.

· Wanneer de use case afgelopen is, wat het eindresultaat is en aan welke actor dit resultaat toegekend moet worden.

Testen van use cases

Dit kan gebeuren door verifiëren en valideren

· Verificatie 
: Het systeem naar de specificaties correct gemaakt.

· Validatie 
: Het systeem werkt zoals in de specificatie vermeld is.

Een goede techniek om dit te kunnen testen is 'walking the Use case'

Bij deze techniek spelen verschillende personen de actors en het systeem in een specifieke use case.

Realiseren van Use cases

· Een use case wordt gemaakt door samenwerking 

· De samenwerking wordt weergegeven in een aantal diagrammen, die de context en de interactie tussen de deelnemers in het samenwerkingsverband laten zien.

· Een scenario is een instantie van een use case of samenwerking.

Verantwoordelijkheden

· Boundary objects :  Deze liggen dicht bij de grenzen van het systeem. Boundary objects communiceren met actors buiten het systeem en sturen berichten van(naar buiten) en naar(naar binnen) het systeem.

· Control objects: Deze objecten beheren de interacties binnen een groep van objecten.

· Entity objects :  Deze objecten vertegenwoordigen een bestaand gebied waar het systeem in werkt. Deze objecten zijn passief en doen dus niets uit zichzelf. Deze objecten zijn normaal gesproken blijvend en worden in een database opgeslagen.

Wat hebben Use Case, Scenario, Sequence Diagram, Collaboration Diagram, en State Diagram precies met elkaar te maken?

In dit document beschrijf ik waar de verschillende diagrammen toe dienen. Hoe ze er precies uitzien kan nagelezen worden in The UML Toolkit.

Een scenario is een voorkomen van een use case. Een scenario is helemaal vanuit de gebruiker bekeken: er wordt alleen beschreven wat actoren doen en waarnemen. Een sequence diagram beschrijft precies wat er tijdens een scenario binnen het systeem gebeurt, wanneer welke objecten welke berichten sturen aan welke objecten. Dus: bij ieder scenario hoort een sequence diagram. Aan de hand van alle sequence diagram’s samen kunnen we een collaboration diagram maken. Hierin wordt aangegeven welke berichten de verschillende objecten elkaar kunnen sturen. Bij het hele systeem hoort dus een collaboration diagram. Aan de hand dit collaboration diagram kunnen we een state diagram maken, die aangeeft in welke states ieder object zich kan bevinden. Uiteindelijk hebben we goed inzicht in wat ieder object moet kunnen.

Samenvatting:

Een scenario is een voorkomen van een use case.

Bij ieder scenario hoort een sequence diagram.

Alle sequence diagram’s samen leveren een collaboration diagram op.

Dit collaboration diagram levert een state diagram op.
De uiteindelijke USE CASES

5. Planning

GGGGG = geplande periode per werkzaamheid

UUUUU = uitgevoerde wekrzaamheden

XXXXX = voorbereidend werk en uitloopmogelijkheid.

Lesweek
1.6
1.7
---
P.1.1
P.1.2
P.2.1
P.2.2

Weeknummer
41
42
43
44
44
45
45

Datum
5/10
12/10
19/10
26/10
29/10
2/11
5/11










Overleg met domeindeskundige(n)
GUGU
GUGU
---
XUXU
XUXU
UXUX
GGGG

Opstellen CRC
XXXX
GUGU
UUU
XXX

UUUU


Maken Class Diagram



GUGU
GUGU
UGUG
XXXX

Testen Class Diagram

GGGG
---
XXX

UGUG
XXXX

Opstellen Use Case beschrijving

XXXX
---
GUGU
UXUX
XXXX
GGGG

Maken Sequence diagram




UGUG
UGUG
GGGG

Testen Sequence Diagram




GGGG
UGUG
GGGG

Vastleggen interface

GGGG
---
GGG
XXXX
UUUU
GGGG

Opstellen Requirements

XXXX
---
GGG
XXXX
UXUX


Implementeren interface

XXXX
---
GGG
GGG
XXXX
XXXX

Testen

GGGG
---
GGG
GGG
XXXX
XXXX

Documentatie
GXGX
GXGX
---
GXG
GGG
GGGG
GGGG

Presentatie


---

XXXX
XXXX
XXXX

P.1.1.  = Eerste helft projectweek 1.

P.1.2.  = Tweede helft projectweek 1.

P.2.1.  = Eerste helft projectweek 2.

P.2.2.  = Tweede helft projectweek 2.

Lesweek
2.1
2.2
2.3
2.4
2.5
2.6
2.7

Weeknummer
46
47
48
49
50
51
52

Datum

















Overleg met domeindeskundige(n)
GGGG
GGGG
GGGG
GGGG
GGGG
GGGG
GGGG

Opstellen CRC








Maken Class Diagram
GGGG







Testen Class Diagram
GGGG







Opstellen Use Case beschrijving
GGGG







Maken Sequence diagram
GGGG







Testen Sequence Diagram
GGGG







Vastleggen interface
GGGG







Opstellen Requirements








Implementeren interface
GGGG







Testen
GGGG







Documentatie
GGGG







Presentatie








Planning voor 2e increment (Kaart) + 3e increment (ga naar positie) 


AF
Hugo
Rik
Martijn
Sebastiaan
Sander
Marcel
Julien

Accu
20-11

20-11/20-11

20-11/20-11




Bestuurder
23-11




20-11/23-11
20-11/23-11


Botsensor
20-11
20-11/20-11


20-11/20-11




Energie

Voorziening
23-11






20-11/23-11

Logboek
20-11




20-11/20-11



Robot
20-11



20-11/20-11




Sensor
20-11
20-11/20-11







Simulatie
23-11
20-11/23-11







Voortstuwing
23-11



20-11/23-11




Wereld
26-11

20-11/26-11
20-11/26-11





2e increment

CRC-cards
20-11








Class Diagrams
23-11
20-11/23-11





23-11/23-11

Use cases en Scenario’s
26-11



23-11/26-11

23-11/26-11


Sequence Diagrams
26-11
23-11/26-11




23-11/26-11


Collaboration Diagrams
26-11
26-11/26-11




26-11/26-11


State Diagrams
26-11



26-11/26-11
26-11/26-11



Implementeren

Kaart
30-11

26-11/30-11
26-11/30-11
26-11/30-11




Bestuurder
27-11
27-11/27-11




27-11/27-11


Robot
27-11






27-11/27-11

3e increment

CRC-cards
30-11
27-11/30-11



27-11/30-11
27-11/30-11
27-11/30-11

Class Diagrams
3-12




30-11/3-12

30-11/3-12

Use cases en Scenario’s
3-12
30-11/3-12
30-11/3-12



30-11/3-12


Sequence Dia grams
4-12


30-11/4-12
30-11/4-12

4-12/4-12


Collaboration Diagrams
4-12


4-12/4-12
4-12/4-12




State Diagrams
4-12
3-12/4-12





3-12/4-12

Implementeren

Kaart
7-12

3-12/7-12
4-12/7-12





Bestuurder
7-12
4-12/7-12




4-12/7-12


Documentatie + Afronding

Presentatie




4-12/11-12
3-12/11-12

4-12/11-12

AF AF AF AF
11-12
4-12/11-12
7-12/11-12
7-12/11-12
11-12/11-12
4-12/11-12
7-12/11-12
11-12/11-12

6. CRC-Cards

In het kort gezegd moeten in iedere CRC-card de volgende gegevens 

worden ingevuld:

Classname: De naam van de klasse, cursief indien het een 

abstracte klasse betreft.

Superclass: De klasse waar deze klasse van is afgeleid (indien van 

toepassing).

Subclass(es): Indien van toepassing de klassen die van deze 

klasse zijn afgeleid.

Responsibilities: De verantwoordelijkheden van deze klasse.

Collaborations: Hier moet per responsibility worden aangegeven 

welke klasse(n) nodig is/zijn om deze responsibility uit te kunnen 

voeren.

Het is nu de bedoeling dat er voor iedere klasse zo'n kaart wordt 

opgesteld. Natuurlijk moeten uiteindelijk alle taken die in de 

verschillende use-cases voorkomen in ieder geval in deze CRC-

cards terugkomen.

Om de onderstaande CRC-card in te vullen is het dus noodzakelijk 

dat de klassen en de verschillende verantwoordelijkheden voor de 

klassen zijn ingevuld.

Voorbeeld CRC-card 

Classname:   Kassa                            

Superclass:                                  

Subclasses:                                   



Responsibilities:
Collaborations:

Toon bedrag                Display           

Betaal         

geef wisselgeld
Display

Reactie Reinoud.

Hulde voor de voortvarendheid! Even een paar extra opmerkingen. Verantwoordelijkheden,

daar praten we over lang voor de use-cases tot bestaan komen.Het 

gaat ook niet zozeer over taken, maar over wat een bepaalde class 

logischerwijs voor mij zou kunnen doen. Er bestaan enkele goede 

boeken over (check bij amazon.com en zoek op CRC! Vrijdag 

neem ik het exemplaar wel mee). Waarvoor is CRC eigenlijk 

bedoelt? Waar is het begonnen?

7. Informatie analyse

In een oo-traject bestaat de informatie analyse eigenlijk uit het afbreken van het van de oorspronkelijke objecten. Deze stukjes object ga je maken, zodat dit later weer een geheel gaat vormen.

In de robot die wij gaan maken, zullen waarschijnlijk de volgende objecten zitten.

De robot zelf is het hoofdobject.


Accu


Afstand sensor


Armpjes


Beeldscherm


Bots sensor


Camera


De omgeving van de robot


Energie meter


Evt. objecten in de omgeving (stoel, tafel???)


Kaart van de omgeving


Motor


Speaker


Stuur

Nu bepaal je in de informatie analyse ook nog de interfaces tussen deze objecten, zodat deze losse objecten weer samen kunnen gaan werken. De informatie analyse is een erg belangrijke fase. Je legt namelijk de basis van het gehele project. Aan deze basis moet je proberen je het gehele traject te houden.

Met behulp van crc-cards is de informatie analyse mooi grafisch weer te geven.

7.1 CRC-cards


Classname:
Motor





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Kennen toerental






Start

Accu




Stop

Accu




Linksom draaien

Accu




Rechtsom draaien

Accu




Toerental kunnen instellen













Classname:
Voortstuwing





Superclass:






Subclass(es):
Wiel, Rupsband, Spinnepoot, etc





Responsibilities:

Collaborations:




Vooruit gaan

Motor




Achteruit gaan

Motor




Linksom draaien

Motor




Rechtsom draaien

Motor











Classname:
Sensor





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Kennen meetresultaat






Meten

Accu











Classname:
Accu





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Aanzetten aangesloten apparaten






Uitzetten aangesloten apparaten






Opladen






Kennen energievoorraad






Melden bijna einde energievoorraad

Uitvoer











Classname:
Kaart





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Kennen locatie

Geheugen, Besturing




Opslaan locatie

Geheugen, Besturing




Wissen locatie

Geheugen, Besturing




Opslaan route

Geheugen, Besturing






Classname:
Logboek





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Bewaren acties

Geheugen




Acties teruglezen

Geheugen




Actie zoeken

Geheugen




Logboek bekijken

Geheugen











Classname:
Bestuurder





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Vooruit rijden

Voortstuwing




Acteruit rijden

Voortstuwing




Weten snelheid

Voortstuwing




Rechtsom draaien

Voortstuwing




Linksom draaien

Voortstuwing




Reageren op sensor(en)













Classname:
Uitwisseling





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Kennen huidig bericht


<< Nieuwe class Bericht



Weten waar bericht vandaan komt






Weten waar bericht naar toe moet






Ontvangen bericht

Invoer




Versturen bericht

Uitvoer











Classname:
Invoer





Superclass:






Subclass(es):
Keyboard, File





Responsibilities:

Collaborations:




Weten wat er ingevoerd is






Invoer parsen






Weten waar het vandaan komt (intern)






Weten waar het naar toe moet (intern)






Doorgeven van de invoer













Classname:
Uitvoer





Superclass:






Subclass(es):
Speaker, LED, Display





Responsibilities:

Collaborations:




Toon object(en)















Classname:
Geheugen





Superclass:






Subclass(es):






Responsibilities:

Collaborations:




Ophalen data






Opslaan data






Wissen data













Crc-cards 2e increment maak kaart.

CRC-cards 2e increment

Kaart

(bij de al bestaande klassen zijn in de meeste gevallen alleen de toevoegingen en wijzigingen vermeld)


PRIVATE
class Voortstuwing


Responsibilities
Collaborations

Moet de afgelegde afstand teruggeven bij stoppen


gaVooruit


gaAchteruit


draai


stop


PRIVATE
class Opslag


Responsibilities
Collaborations

Moet (kaart) kunnen opslaan


Moet (kaart) van disk kunnen teruglezen


PRIVATE
class Bestuurder


Responsibilities
Collaborations

Moet de afgelegde afstand van de Voortstuwing aan Kaart doorgeven
Voortstuwing, Kaart

Moet draaihoeken die de robot draait aan Kaart doorgeven
Kaart

Moet botsingen aan Kaart doorgeven
Kaart

Het doorgeven van bovenstaande informatie aan Kaart wordt altijd doorgegeven, ongeacht of het maken van een kaart aanstaat, zodat de Kaart altijd in ieder geval de huidige positie kan doorgeven.


PRIVATE
class Kaart


Responsibilities
Collaborations

Initialiseren kaart


Weten huidige positie en richting


Moet weten of hij een kaart moet maken
eigen GUI

Opslaan in logboek start/stop kaartmaken
Logboek

Afgelegde afstand + draaihoek doorgegeven door Bestuurder bij botsing kunnen verwerken en botsing registreren


Afgelegde afstand + draaihoek doorgegeven door Bestuurder bij stoppen kunnen verwerken en nieuwe positie bepalen


Controle kaart bij voortbewegen


Kaart tekenen
eigen GUI

Kaart opslaan en inlezen
Opslag

CRC-Cards Robbie's simulator

PRIVATE
Classname: Wereld


Responsibilities:
Collaborations:

Weten waar Robbie is
 

Weten wat er in de wereld is
 

Weten of er een botsing optreedt
Sensor

Robbie kunnen verplaatsen/draaien
z'n eigen GUI

Objecten toevoegen/kunnen verwijderen
z'n eigen GUI

Weten hoe groot de wereld is
 

Weergeven van de kaart
z'n eigen GUI

Ophalen/inladen van de wereld
 

NULLpunt/startpunt bepalen
z'n eigen GUI

Kunnen communiceren
z'n eigen GUI

PRIVATE
Classname: Simulatie


Responsibilities:
Collaborations:

Opstarten Robot
Robot

Opstarten Wereld
Wereld

Weten of Robbie er nog is
 

Robbie stoppen als hijzelf gestopt wordt
Robot

Kunnen communiceren
z'n eigen GUI

PRIVATE
Classname: Accu


Responsibilities:
Collaborations:

Invoeren capaciteit accu
 

Weten hoeveel energie er nog is
 

Weten welk apparaat met welk energieverbruik aangesloten is
 

Leeg kunnen gaan
 

Melden bijna leeg
 

Apparaat aan/af kunnen sluiten
 

Energievoorraad geven
z'n eigen GUI

Kunnen communiceren
z'n eigen GUI

PRIVATE
Classname: Sensor


Responsibilities:
Collaborations:

Weten wanneer er gebotst is
 

Status weten
 

Kunnen communiceren
z'n eigen GUI

Doorgeven dat er gebotst is
Bestuurder + z'n eigen GUI

Kunnen aansluiten op accu
Accu

PRIVATE
Classname: Voortstuwing


Responsibilities:
Collaborations:

Ga vooruit
Wereld

Ga achteruit
Wereld

Draai
Wereld

Stop
 

Ga Stuk
Z'n eigen GUI

Kunnen aansluiten op accu
Accu

Status kunnen geven
 

De verschillende use-cases

Use case Aanzetten

De gebruiker drukt op de aan knop. Als de accu bijna leeg is, dan komt er “Accu bijna leeg” op de display. Wanneer de motor stuk is, komt er “motor stuk” op de display. Als alles in orde is komt er “Status ok” op de display. “Geef opdracht” verschijnt dan op de display, als de status ok is.

Algemeen scenario Aanzetten

1. Gebruiker drukt op aan-knop

2. “Status ok” wordt op display weergegeven

3. Ga naar use-case “Geef opdracht”

Scenario Aanzetten(Accu is bijna leeg)

1.

2.1

2.2
Gebruiker drukt op aan-knop

“Accu is bijna leeg” op display

Ga naar punt 2 van use-case uitzetten.

PRIVATE
Scenario Aanzetten(Motor Stuk)

1.

2.1

2.2
Gebruiker drukt op aan-knop

“Motor werkt niet” op display

Ga naar punt 2 van use-case uitzetten.

PRIVATE
Scenario Aanzetten(Botssensor Stuk)

1

2.1

2.2
Gebruiker drukt op aan-knop

“Botssensor stuk” op display

Ga naar punt 2 van use-case uitzetten.

Use case Uitzetten
De gebruiker drukt op de uitknop. Als er een kaart aanwezig is vraagt de robot of deze opgeslagen moet worden. Indien er ook nog een logboek aanwezig is wordt ook gevraagt of deze opgeslagen moet worden. Als dit allemaal geregeld is, gaat het display uit.

Algemeen scenario Uitzetten

1.

2.

2a

2a.1a

2a.1b

2a.1b.1

2a.1b.1a

2a.1b.1a.1

2a.1b.1b

2a.1b.1b.1

2b

3

3a

3a.1a

3a.1b

3a.1b.1

3a.1b.1a

3a.1b.1a.1

3a.1b.1b

3a.1b.1b.1

3b

4
Gebruiker drukt op uitknop

 “Moet ik kaart opslaan?” op display

Gebruiker drukt op j

“Kaart opgeslagen” op display

“Kaart niet opgeslagen omdat:<reden>”

“Wilt u het nog een keer proberen (j/n)”

De gebruiker drukt op j

Ga naar 2a.1x

De gebruiker drukt op n

Ga naar 3

Gebruiker drukt op n 

“Moet ik logboek opslaan?” op display

Gebruiker drukt op j

“Logboek opgeslagen” op display

“Logboek niet opgeslagen omdat:<reden>”

“Wilt u het nog een keer proberen (j/n)”

De gebruiker drukt op j

Ga naar 3a.1x

De gebruiker drukt op n

Ga naar 4

Gebruiker drukt op n

Display gaat uit

PRIVATE
Scenario Uitzetten (ge-update kaart al op disk of geen kaart aanwezig)

1.

3.

3a

3a.1a

3a.1b

3a.1b.1

3a.1b.1a

3a.1b.1a.1

3a.1b.1b

3a.1b.1b.1

3b

4
Gebruiker drukt op uitknop

 “Moet ik logboek opslaan?” op display

Gebruiker drukt op j

“Logboek opgeslagen” op display

“Logboek niet opgeslagen omdat:<reden>”

“Wilt u het nog een keer proberen (j/n)”

De gebruiker drukt op j

Ga naar 3a.1x

De gebruiker drukt op n

Ga naar 4

Gebruiker drukt op n

Display gaat uit

Use case Beweeg

Algemeen Scenario Beweeg

1. De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

2. Robot gaat rijden

3. Robot botst

4. Robot draait tussen de 90 en 270 graden verder (Random)

5. Ga naar 2

PRIVATE
Scenario Beweeg (Botssensor stuk)

1.

2.

2.1

2.2

2.3
De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

Robot gaat rijden

Robot stopt en piept

“Botssensor kapot!” op display

Ga naar punt 2 van use-case “Uitzetten”

PRIVATE
Scenario Beweeg (Motor Stuk tijdens rijden)

1.

2.

2.1

2.2

2.3
De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

Robot gaat rijden

Robot stopt en piept

“Motor Stuk” op display

Ga naar punt 2 van use-case “Uitzetten”

PRIVATE
Scenario Beweeg (Motor Stuk tijdens draaien)

1.

2.

3.

4.

4.1

4.2

4.3
De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

Robot gaat rijden

Robot botst

Robot draait tussen de 90 en 270 graden verder (Random)

Robot stopt en piept

“Motor Stuk” op display

Ga naar punt 2 van use-case “Uitzetten”

PRIVATE
Scenario Beweeg (Accu bijna leeg tijdens rijden)

1.

2.

2.1

2.2

2.3
De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

Robot gaat rijden

Robot stopt en piept

“Accu bijna leeg” op display

Ga naar punt 2 van use-case “Uitzetten”

PRIVATE
Scenario Beweeg (Accu bijna leeg tijdens draaien)

1.

2.

3.

4.

4.1

4.2

4.3
De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

Robot gaat rijden

Robot botst

Robot draait tussen de 90 en 270 graden verder (Random)

Robot stopt en piept

“Accu bijna leeg” op display

Ga naar punt 2 van use-case “Uitzetten”

PRIVATE
Scenario Beweeg (Gebruiker drukt op Stop-knop tijdens rijden)

1.

2.

2.1

2.2

2.3
De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

Robot gaat rijden

De gebruiker drukt op de Stop-knop

Robot stopt

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Beweeg (Gebruiker drukt op Stop-knop tijdens draaien)

1.

2.

3.

4.

4.1

4.2

4.3
De gebruiker drukt op het beweeg-knopje

Robot gaat rijden

Robot botst

Robot draait tussen de 90 en 270 graden verder (Random)

De gebruiker drukt op de Stop-knop

Robot stopt

Ga naar use-case “Geef opdracht”

Algemeen Scenario Logboek is vol

1. Robot stopt en piept

2. “Logboek is vol” op display

3. “Opslaan (j/n)” op display

4. Gebruiker drukt op j

5. “Logboek opgeslagen: <Systematische naam>” op display

6. “Nieuw logboek begonnen” op display

PRIVATE
Scenario Logboek is vol (Gebruiker wil kaart niet opslaan)

1.

2.

3.

3.1

6.
Robot stopt en piept

“Logboek is vol” op display

“Opslaan (j/n)” op display

 Gebruiker drukt op n

 “Nieuw logboek begonnen” op display

PRIVATE
Scenario Logboek is vol (Kaart opslaan mislukt)

1.

2.

3.

4

4.1

4.2

4.2a

4.2a.1

4.2b

6.
Robot stopt en piept

“Logboek is vol” op display

“Opslaan (j/n)” op display

Gebruiker drukt op j


“Logboek kon niet worden opgeslagen omdat: <reden>


“Wilt u het nog een keer proberen (j/n)”



De gebruiker drukt j



Ga naar 4.1 of naar 5. van algemeen scenario 


De gebruiker drukt n

 “Nieuw logboek begonnen” op display

Use case Ga naar positie

PRIVATE
Algemene Scenario: Gebruiker geeft opdracht "Ga naar positie"

1. De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

2. De kaart verschijnt op het display.

3. “Waar moet ik naar toe gaan?” op display

4. De gebruiker voert de positie in.

5. Robot rijdt naar positie. 

6. Robot heeft positie bereikt.

7. Robot piept en stopt. 

8. Op scherm: "De opgegeven positie is bereikt."

PRIVATE
Scenario: Robot botst

1

2

3

4

5

5.1

5.2

5.3

5.4

6

7

8

9
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker klikt op de positie op de kaart

De robot begint te rijden.

De robot botst tegen iets dat niet op de kaart staat

Robot toont nieuwe ge-update kaart op scherm. 

Robot ontwijkt obstakel en rijdt verder naar positie

E.v.t. doorgaan naar 5.1

Robot heeft de positie bereikt

Robot piept en stopt

Op scherm: “De opgegeven positie is bereikt”

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario: Robot wordt verplaatst

1

2

3

4

5

5.1

5.2

5.3

5.4a

5.4a.1

5.4a.2

5.4b

5.4b.1

5.4b.2

5.4b.3
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker voert de positie in.

Robot rijdt naar positie. 

De robot word verplaatst.

Robot piept en stopt. 

Op scherm: "Robot is verplaatst. Wilt u stoppen met het rijden naar de opgegeven positie en de kaart wissen? (j/n)" 

Gebruiker drukt op j

Een lege kaart verschijnt op het scherm

Ga naar use-case “geef opdracht”

Gebruiker drukt op n

Op scherm: "Zet mij terug op startpunt."

Gebruiker zet robot op startpunt.

Ga naar 5.

PRIVATE
Scenario: Robot kan positie niet bereiken, maar weet dit nog niet

1

2

3

4

5.1

5.2

5.3

5.4

5.5

5.6

9
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker voert de positie in.

Robot rijdt richting positie.

Robot botst tegen een object.

Robot probeert het object te ontwijken.

Robot rijdt een volle ronde om het object heen.

Robot piept en stopt.

“Kan de opgegeven positie niet bereiken.” op display.

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario: Robot kan positie volgens kaart niet bereiken 

1

2

3

4

5.1

9
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker voert de positie in.

“Deze positie is niet te bereiken” op display.

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario: Accu is bijna leeg

1

2

3

4

5

5.1

5.2

5.3
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker voert de positie in.

Robot rijdt naar positie.

Robot piept en stopt

Op scherm: "Accu bijna leeg.”

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario: Botssensor gaat stuk

1

2

3

4

5

5.1

5.2

5.3
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker voert de positie in.

Robot rijdt naar positie. 

Robot piept en stopt. 

Op scherm: “Botssensor is stuk.”

Ga naar use-case uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario: Motor gaat stuk

1

2

3

4

5

5.1

5.2

5.3
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker voert de positie in.

Robot rijdt naar positie. 

Robot piept en stopt. 

Op scherm: “Motor is stuk.”

Ga naar use-case uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario: Robot wordt verplaatst

1

2

3

4

5

5.1

5.2

5.3

5.4a

5.4a.1

5.4a.2

5.4b

5.4b.1

5.4b.2

5.4b.3
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display

De gebruiker voert de positie in.

Robot rijdt naar positie. 

De robot word verplaatst.

Robot piept en stopt. 

Op scherm: "Robot is verplaatst. Wilt u stoppen met het rijden naar de opgegeven positie en de kaart wissen? (j/n)" 

Gebruiker drukt op j

Een lege kaart verschijnt op het scherm

Ga naar use-case “geef opdracht”

Gebruiker drukt op n

Op scherm: "Zet mij terug op startpunt."

Gebruiker zet robot op startpunt.

Ga naar 5.

PRIVATE
Scenario: Gebruiker drukt op “Stop-knop”

1

2

3

4

5

5.1

5.2

9
De gebruiker drukt op het Ga-Naar-Positie-knopje.

De kaart verschijnt op het display.

“Waar moet ik naar toe gaan?” op display.

De gebruiker voert de positie in.

De robot begint te rijden.

De gebruiker drukt op de stop knop.

Robot stopt met rijden.

Ga naar use-case “Geef opdracht”.

Use case: maak kaart
De gebruiker geeft de opdracht “Maak kaart”. De robot gaat rijden. De robot geeft de kaart steeds op het scherm weer voor zover deze af is. Als de robot botst dan blijft hij de randen van het object volgen tot hij helemaal rond is. Daarna legt hij dit object vast op de kaart, draait 90 graden naar rechts en rijdt hij door. Als de accu bijna leeg is stopt de robot en komt er via het scherm de vraag of de kaart opgeslagen moet worden. De kaart wordt dan indien gewenst opgeslagen.

Als de robot wordt verplaatst begint hij te piepen en wordt gevraagd om een nieuwe kaart te beginnen. Als de gebruiker dit niet wil wordt gevraagd om de robot terug op het startpunt te zetten.

Algemeen scenario Maak kaart

4. Gebruiker geeft opdracht "Maak kaart" 

5. Robot gaat rijden 

6. Robot geeft gedurende het rijden de kaart met alle objecten die hij tot zover tegengekomen is weer op display

7. Robot blijft als maar doorrijden

8. Ga verder bij 3

PRIVATE
Scenario Maak kaart (Botsen)

1.

2.

3.

4.1

4.2

4.3

4.4

5.
Gebruiker geeft opdracht “Maak kaart”

Robot gaat rijden

Robot geeft gedurende het rijden de kaart met alle objecten die hij tot zover tegengekomen is weer op display

Robot botst tegen obstakel

Robot draait en blijft de randen van dit obstakel volgen tot hij het hele object rond is. Ondertussen legt hij de gevonden randen voortdurend vast op de kaart.

Robot legt het volledige obstakel vast op de kaart en toont deze

Robot draait van het object af en rijdt weer door

Ga verder bij 3

PRIVATE
Scenario: Maak kaart (Robot wordt verplaatst)

1.

2.

3.

4.1

4.2

4.3

4.3a

4.3a.1

4.3a.2

4.3b

4.3b.1

4.3b.2

4.3b.3
Gebruiker geeft opdracht “Maak kaart”

Robot gaat rijden

Robot geeft gedurende het rijden de kaart met alle objecten die hij tot zover tegengekomen is weer op display

Robot wordt door gebruiker opgetild en/of verplaatst

Robot gaat piepen en stopt

Op scherm: "Robot is verplaatst. Wilt u een nieuwe kaart beginnen? (j/n)"

Gebruiker drukt op j

Een lege kaart wordt getoond op het scherm

Ga verder bij 2

Gebruiker drukt op n

Op scherm: "Zet mij terug op startpunt."

Gebruiker zet de robot terug op startpunt

Ga verder bij 2

PRIVATE
Scenario Maak kaart (Accu bijna leeg)

1.

2.

3.

4.1

4.2

4.3
Gebruiker geeft opdracht “Maak kaart”

Robot gaat rijden

Robot geeft gedurende het rijden de kaart met alle objecten die hij tot zover tegengekomen is weer op display

Robot piept en stopt

Op scherm: "Accu bijna leeg."

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario Maak kaart (Botssensor kapot)

1.

2.

3.

4.1

4.2

4.3
Gebruiker geeft opdracht “Maak kaart”

Robot gaat rijden

Robot geeft gedurende het rijden de kaart met alle objecten die hij tot zover tegengekomen is weer op display

Robot piept en stopt

Op scherm: "Botssensor kapot."

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario Maak kaart (Motor stuk)

1.

2.

3.

4.1

4.2

4.3
Gebruiker geeft opdracht “Maak kaart”

Robot gaat rijden

Robot geeft gedurende het rijden de kaart met alle objecten die hij tot zover tegengekomen is weer op display

Robot piept en stopt

Op scherm: "Motor stuk."

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario Maak kaart (Gebruiker drukt op stop knop)

1.

2.

3.

4.1

4.2
Gebruiker geeft opdracht “Maak kaart”

Robot gaat rijden

Robot geeft gedurende het rijden de kaart met alle objecten die hij tot zover tegengekomen is weer op display

Gebruiker drukt op stop-knop

Ga naar use-case “Geef opdracht”

Use case Gebruiker vraagt informatie

De gebruiker vraagt informatie door op een informatie knop te drukken. 

Door op de logboekknop te drukken zal het logboek op het scherm getoont worden. Indien er geen logboek gemaakt is of leeg is zal dit op het scherm gemeld worden. De kaart kan opgevraagd worden door op de kaart knop te drukken. De kaart wordt dan op het scherm getoond (ook als deze nog niet helemaal voledig is). Als de kaart niet aanwezig zal dit gemeld worden op het scherm. Door op de energie knop te drukken zal de energie voorraad op het scherm getoond worden.

Algemeen scenario Gebruiker vraagt informatie

1. De gebruiker drukt op een informatie knop

2. Op het scherm wordt deze informatie getoond

3. De gebruiker drukt op de stop-knop

4. Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Gebruiker vraagt informatie (gebruiker vraagt om logboek)

1.

2.

3.

4.
De gebruiker drukt op de logboekknop

Het logboek wordt op het scherm getoond

De gebruiker drukt op de stop-knop

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Gebruiker vraagt informatie (gebruiker vraagt om kaart)

1.

2.

3.

4.
De gebruiker drukt op de kaartknop

De kaart wordt op het scherm getoond

De gebruiker drukt op de stop-knop

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Gebruiker vraagt informatie (gebruiker vraagt om kaart, kaart niet aanwezig)

1.

2.

4.
De gebruiker drukt op de kaartknop

Op scherm: “Kaart niet aanwezig”

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Gebruiker vraagt informatie (gebruiker vraagt om energievoorraad)

1.

2.

3.

4.
De gebruiker drukt op de energie knop

De energievoorraad wordt op het scherm getoond

De gebruiker drukt op de stop-knop

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Gebruiker vraagt informatie (Accu is bijna leeg)

1.

2.

3.1

3.2

3.3
De gebruiker drukt op een informatie knop

De informatie wordt op het scherm getoond

Robot piept

Op scherm: “Accu bijna leeg”

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

Use case Geef besturingsopdracht (richting)

De gebruiker geeft een nieuwe besturingsopdracht in de vorm van een richting (graden) en een afstand (centimeters). De robot draait direct het opgegeven aantal graden, en rijdt vervolgens de opgegeven afstand. Als de robot niet kan draaien, bijvoorbeeld doordat hij pal naast een muur staat, annuleert hij de hele verdere besturingsopdracht, geeft een piep en geeft de mededeling “Kan niet verder draaien”. Als de robot niet kan rijden, bijvoorbeeld doordat hij tegen een muur staat of rijdt, annuleert hij de hele verdere besturingsopdracht, geeft een piep en geeft de mededeling “Kan niet verder rijden”.

Algemene scenario: Geef besturingsopdracht

1. De gebruiker drukt op de knop “Geef besturingsopdracht”

2. De gebruiker geeft het gewenste aantal graden in

3. De robot draait het gewenst aantal graden

4. De gebruiker geeft de gewenste afstand in

5. De robot rijdt het gewenst aantal meters

6. Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Geef besturingsopdracht (robot kan niet draaien)

1.

2.

3.

4.

5.

6.
De gebruiker drukt op de knop “Geef besturingsopdracht”

De gebruiker geeft het gewenste aantal graden in

Op scherm: “Kan niet draaien”

De gebruiker geeft de gewenste afstand in

De robot rijdt het gewenst aantal meters

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Geef besturingsopdracht (robot kan afstand niet afleggen)

1.

2.

3.

4.

5.1

5.2

6.
De gebruiker drukt op de knop “Geef besturingsopdracht”

De gebruiker geeft het gewenste aantal graden in

De robot draait het gewenste aantal graden

De gebruiker geeft de gewenste afstand in

De robot gaat rijden en botst

Op scherm “Kan gewenste afstand niet rijden”

Ga naar use-case “Geef opdracht”

PRIVATE
Scenario Geef besturingsopdracht (motor stuk)

1.

2.

3.

4.

5.1

5.2

5.3

5.4
De gebruiker drukt op de knop “Geef besturingsopdracht”

De gebruiker geeft het gewenste aantal graden in

De robot draait het gewenst aantal graden

De gebruiker geeft de gewenste afstand in

De robot gaat rijden

Robot stopt en piept

Op scherm “Motor stuk”

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario Geef besturingsopdracht (botssensor stuk)

1.

2.

3.

4.

5.1

5.2

5.3

5.4
De gebruiker drukt op de knop “Geef besturingsopdracht”

De gebruiker geeft het gewenste aantal graden in

De robot draait het gewenst aantal graden

De gebruiker geeft de gewenste afstand in

De robot gaat rijden

Robot stopt en piept

Op scherm “Botssensor stuk”

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario Geef besturingsopdracht (Accu bijna leeg)

1.

2.

3.

4.

5.1

5.2

5.3

5.4
De gebruiker drukt op de knop “Geef besturingsopdracht”

De gebruiker geeft het gewenste aantal graden in

De robot draait het gewenst aantal graden

De gebruiker geeft de gewenste afstand in

De robot gaat rijden

Robot stopt en piept

Op scherm “Accu bijna leeg”

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

Use case Geef opdracht

Algemene scenario: Geef opdracht

1. Op het scherm verschijnt een menu met daarin de mogelijke opdrachten.

2. De robot wacht op een opdracht van de gebruiker

3. De gebruiker kiest een opdracht door op een van de knoppen te drukken

4. Ga naar de bijbehorende use-case

PRIVATE
Scenario Geef opdracht (accu bijna leeg)

1.

2.

2.1

2.2

3.1
Op het scherm verschijnt een menu met daarin de mogelijke opdrachten.

De robot wacht op een opdracht van de gebruiker

Robot piept

Op scherm: “Accu leeg”

Ga naar use-case Uitzetten punt 2

PRIVATE
Scenario Geef opdracht (gebruiker geeft ongeldige opdracht)

1.

2.

3.1

3.2

3.3
Op het scherm verschijnt een menu met daarin de mogelijke opdrachten.

De robot wacht op een opdracht van de gebruiker

De gebruiker drukt op een ongeldige knop

Op scherm: “Geen geldige opdracht”

Ga verder met punt 1

Electronisch schaap.

From:           
"Martijn Lindhout" <1023987@ibk.fnt.hvu.nl>

Date sent:      
Thu, 15 Oct 1998 16:28:31 +0200

Subject:        
CRC-cards electronisch schaap

Priority:       
normal

Hallo projectleden!

Volgens de notulen was het mijn opdracht om het electronische 

schaap van Dhr. Groenenboom te bekijken. Ik kan niet anders dan 

ja en amen zeggen op wat hij gemaakt heeft. Een beschrijving is 

overbodig omdat ik hem dan gewoon na zit te praten.

Ik raad een ieder die problemen heeft met het overzetten van CRC-

cards naar Class Diagrams aan om zelf de voorbeelden te bekijken.

Groeten,


Martijn L


8. Bouw

Na een succesvolle analyse kunnen wij aan de bouw beginnen.

Het Rational-Rose model is bevroren, en de Java code is gegenereerd. De klassen zijn als volgt verdeeld.

Robot - Sebastiaan

Bestuurder – Marcel & Hugo

Simulatie – Rik & Martijn

Energievoorraad – Julien

Logboek – Sander & Julien

Verslag overleg Projectgroepen Robot

13/11/98, H. De Groot, G. van Adrichem, G. Ens, J. Moorrees.

De projectgroep voor de hardware-kant van het project was enkele problemen tegengekomen. De aansturing van de robot, die via de seriële poort plaatsvindt, kan het beste door één object worden geregeld. Dit object is een soort “postkamer” dat de informatie verdeelt onder de objecten die het nodig hebben.

Deze “postkamer” is door dhr. Karssenberg voorgesteld. 

Verdere communicatie was nodig om de hardware groep bij te sturen om de “postkamer” ook volgens de MVC architectuur te implementeren. Hun idee was om een SensorListener te schrijven en deze aan de Accu, Voortstuwing en Sensor toe te voegen en zo de boodschappen te verwerken. Na de bespreking werd besloten om voor de Accu, Voortstuwing en Sensor een adapter te maken die de communicatie met de postkamer verwerkt. Op deze manier blijft de interface voor de Accu, Voortstuwing en Sensor onaangepast.

Verder is er een afspraak gemaakt over het gedrag van de voortstuwing. Als de voortstuwing opdracht krijgt om vooruit te bewegen, gaat het programma gewoon verder terwijl de robot vooruit beweegt. Bij het verlaten van de operaties voor het draaien moet de robot wel al volledig gedraaid zijn.

9. Tests

Elke groep zal zijn code afzonderlijk moeten testen, en men is daar dus ook als groep verantwoordelijk voor. De opgeleverde code mag dus nooit ongetest ingeleverd worden. De gegenereerde code zal door de verschillende groepen regelmatig samengevoegd moeten worden en uitvoerig moeten worden getest. Men kan hierbij denken aan elke dag in de projectweken tot 2 a 3 maal per week in de weken die daarna volgen. Worden er tijdens deze tests bugs gevonden, dan wordt geprobeerd die na het testen op te lossen. Lukt dit niet of vergt dit teveel tijd, dan moeten ze opgelost worden door diegene waarvan de code met de bug(s) is geschreven. Er wordt dan verwacht dat ze bij de volgende gezamenlijke test verholpen zijn.

Elke gevonden bug moet worden geregistreerd, en aan de hand van de buglijst kan men de eerstvolgende keer dat men het geheel weer test alle bugs nalopen en kijken of ze verholpen zijn. Dus ook tijdens het testen van je eigen code meteen gevonden bugs noteren. Daardoor kun je ze niet vergeten en komen we ze later niet alsnog tegen.

Als voor het testen gebruikt moet worden gemaakt van de robot, moet deze ruim van tevoren gereserveerd zijn.

Testplan

Sequencediagrams worden gemaakt. Deze diagrams moeten getest (eigenlijk getoetst) worden door andere mensen dan die het gemaakt hebben. Aan de hand van de volledige sequence diagrams wordt het class diagram getoetst.

Dan worden de sequence diagrams goedgekeurd door de domein deskundigen.

Het testen van de klassen.

De klassen worden verdeeld, en ieder maakt en is verantwoordelijk voor zijn eigen klasse. Hij test zijn eigen klasse ook, en maakt daar een testrapport van. Hij geeft dan klasse aan iemand anders, die deze dan nog een keer test. Deze andere persoon maakt hier dan ook een test rapport van. Mochten er in de klasse fouten gevonden worden, moet de verantwoordelijk van die klasse, aan de hand van het testrapport deze fouten oplossen. Pas wanneer er geen fouten meer gevonden zijn, wordt de klasse goed gekeurd.

Het testen van de koppelingen tussen de klassen onderling.

Er wordt nu gekeken of alle sequence diagrams op de klasses kunnen worden toegepast. Elk lid van de groep krijgt een paar sequence diagrams toegewezen, en gaat deze testen. Hij maakt hier ook een rapport van. Mochten er zo nog fouten aan het licht komen, dan worden deze opgelost door de verantwoordelijke van de klasse.

De systeemtest.

De scenario’s worden verdeeld, en toegepast op het systeem. Maak een test rapport. Dan voeren we nog een ape-test uit. Het systeem wordt dan nog een keer getest door de opdracht-gever.

10. De simulatie presentatie.

Waarom een simulatie?

De intelligentie van de robot moet op een of andere manier getest worden. Dit kan door een aantal losse instructies aan de robot te geven. Dit is niet aan te bevelen omdat hiermee alleen de individuele instructies of een eenvoudige combinatie hiervan getest kan worden. Een component kan individueel goed zijn werk verichten, maar daarmee staat nog niet vast dat de samenwerking met andere componenten wel goed werkt. Om het geheel te kunnen testen is er een wereld nodig met objecten. Dit kan gedaan worden door middel van een simulatie waarbij alle objecten met elkaar kunnen communiceren. De simulatie bevat de elementere onderdelelen zoals een botsensor, accu, voortstuwing.

Om de robot als geheel te kunnen testen is het nodig de hardwareonderdelen te simuleren. 

De simulatie bevat alleen niet alleen onderdelen van de robot, maar bevat ook een wereld waarin de robot rijdt. De wereld is nodig om te kunnen reageren op gebeurtenissen van buitenaf.

Botsensor & wereld

Een botsing in de werkelijkheid ontstaat normaliter doordat de robot tegen een object aanrijdt. In de werkelijkheid meldt de botssensor aan de bestuurder dat er gebotst is. De vraag is, is dit nu wel het geval?

Meldt de botsensor aan de robot dat er gebotst is of meldt de wereld via de botsensor aan de robot dat er gebotst is? In het eerste geval zal de botssensor steeds moeten kijken of er gebotst is. Door steeds na een vastgestelde tijd te kijken of er gebotst is, wordt een botsing gedetecteerd. In het tweede geval meldt de wereld aan de botssensor dat er gebotst is. 

Wat gebeurt er in de werkelijkheid? In de werkelijkheid gebeurt het laatste. De wereld meldt aan de bostsensor dat er gebotst is. Dit doet de wereld door de sensor in te drukken. De wereld moet hiervoor zijn objecten kennen en de robotpostie bijhouden.  

Het volgende probleem hierbij is dat de robot zelf niet botst maar de botssensor. Om een verschil te maken tussen de robot en de botsensor is er een ‘shield’ gemaakt. Dit shield vertegenwoordigd de botsensor in de wereld. De wereld meldt tegen het shield dat deze tegen een object is gebotst. 

Het shield bestaat uit twee delen. Een linkergedeelte en een rechter gedeelte. Als het shield met het rechter gedeelte botst, zal de rechter botsensor de melding krijgen dat hij gebotst is. Bij het linker gedeelte van het shield krijgt de linkerbotssensor de melding dat hij gebotst is.  Als er een stap naar voren wordt gezet, zal  de wereld controleren of er een botsing plaats zal vinden. Als dit het geval is zal deze de botsing melden.

De implementatie van het ‘shield’ omvat 360 graden. Bij elke hoek van het ‘shield’ moet de wereld kijken of er een botsing plaats vindt. Dit was echter te nauwkeurig. Er is gekozen voor om de 5 graden een gedeelte van het ‘shield’. Een 'shield' met meer gedeeltes geeft geen toegevoegde waarde aan de detectie van objecten.

Een botsing wordt op de volgende manier gedetecteerd. De bestuurder zegt tegen de voortstuwing dat deze een stap vooruit moet gaan. De voortstuwing zal vervolgens aan de wereld vertellen dat deze een stap vooruit moet. De wereld zal voordat deze een stap vooruit doet, eerst controleren of dit wel mogelijk. 

De volgende stap die de robot moet nemen wordt berekend met de volgende formule :

x = robotpositie.x + afstand * cos(hoek)

y = robotpositie.y - afstand * sin(hoek)

Is dit niet mogelijk dan zal de stap niet gedaan worden. Aan de botsensor wordt gemeld dat er en botsing is. 

Is deze stap wel mogelijk dan zal de positie van de robot 'geupdate' worden.

Draaiknop en oppakken robbie

In de werkelijkheid is het mogelijk dat de robot door derden wordt opgepakt en verplaatst of een andere richting wordt gegeven. Ook dit willen we simuleren. Om dat te realiseren is in de mogelijkheid voorzien om de robot te ‘draggen’. Hierbij wordt met de muis de robot aangeklikt en al slepend een andere positie gesleept. De implementatie van deze feature is om twee redenen belangrijk.

Doordat in de simulatie de posities niet zo nauwkeurig kunnen worden weergegeven als in de realiteit, kan het voorkomen dat de robot als gevolg van een afrondingsfout op een object in de wereld komt te staan. Dan moet de gebruiker de mogelijkheid hebben de robot van dat object af te halen om te voorkomen dat de simulatie vastloopt.

Het tweede probleem waarmee we rekening moesten houden is het feit dat als de robot een kaart aan het maken is en hij wordt opgepakt, dat de kaart dan niet meer geldig kan zijn, omdat de robot van positie verplaatst is. Daar moet de robot dus op reageren in de werkelijkheid. Om dit probleem te kunnen simuleren hebben we een draaiknop gemaakt waarmee de richting van de robot kan worden veranderd. Verder is het oppakken te simuleren zoals hierboven beschreven is.

Accu

De robot maakt gebruik van een accu. Apparaten (zoals een sensor, voortstuwing, etc.) die van deze accu gebruik willen maken moeten zich aan melden bij de energievoorziening. Deze zal bepalen of er nog genoeg energie is voor het  apparaat. In de werkelijkheid zal de energievoorziening dit doen door de spanning van de accu te meten. In de simulatie is dit echter wat lastiger. Er is immers geen accu die langzaam leeg loopt. Er is dus een simulatie accu nodig. Deze accu kan dan na een vaste gestelde tijd steeds 'leger' worden. Hoe weet de accu nu hoe snel hij leeg moet lopen. Dit kan hij weten door aan de energievoorziening te vragen hoeveel energie verbruikt wordt.

De Wereld kaart

De wereld is in de simulatie niet als in de werkelijkheid analoog. Het analoog opslaan van de positie van de robot zou veel geheugen kosten. Er is gekozen voor een grid waar de robot zich over beweegd. Het bewegen in grid is voor rechte lijnen en rechte hoeken geen probleem. De robot moet echter om een willekeurige hoek kunnen draaien en rijden. Om dit te kunnen realiseren is er een algoritme gebruikt. 

Er deed zich meteen een probleem voor. De wereld werkt met compas hoeken (noord is 0 graden, oost 90 graden, zuid 180 graden, west 270 graden), maar het algoritme werkt met goniometrische hoeken. Nadat dit met een conversie formule opgelost was dook het volgende probleem op.  De robot kan onder een bepaalde hoek verpringen van coordinaat als gevolg van de afronding die plaats vind. Als er voor een fijner grid gekozen wordt, blijft er een afrondings fout. Dit probleem is hierdoor nooit helemaal op te lossen.

Toevoegen en verwijderen van objecten

In de werkelijkheid kunnen zeer eenvoudig objecten aan de wereld van de robot toegevoegd worden. 

In de simulatie kunnen de objecten ook makkelijk toegevoegd worden door middel van de muis. Door op de wereld met de linkermuistoets te klikken onstaat er een object van (standaard) 4 pixels. Door de shift ingedrukt te houden en punten te selecteren kunnen er ook lijnen getekend worden. Met de rechtermuis knop kunnen de objecten weer verwijderd worden. 

Om de randen van de wereld te kunnen bepalen zijn er objecten op deze randen geplaatst. Deze zijn niet te verwijderen.

Uren verantwoording
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Algemene agenda

9-10-1998 9:00 uur


Eerste bijeenkomst met projectbegeleider (Dhr. Karssenberg) in c168

16-10-1998 9:00 uur


c146.5 bijeenkomst met andere groep om crc-cards e.a. dingen te maken.

26-10-1998 9:00 uur


c146.5 Controle class beschrijving.

28-10-1998 9:00 uur


Scenario Check& maken use-cases 

29-10-1998 9:00 uur


Scenario Check & maken collaboration diagrams

30-10-1998 10:00 uur


c146.5 controle collaboration diagrams

2-11-1998 9:00 uur


c146.5 controle sequence diagrams

4-11-1998 9:00 uur

5-11-1998 9:00 uur

6-11-1998 9:00 uur


c146.5 Bespreking ook met andere groep.

7-11-1998 9:00 uur


c146.5 Bespreking ook met andere groep.

8-11-1998 9:00 uur


c146.5 Bespreking ook met andere groep.

9-11-1998 9:00 uur

12-11-1998 9:00 uur

13-11-1998 9:00 uur


c146.5 Bespreking met Reinoudt

16-11-1998 9:00 uur


c146.5 Bespreking met Reinoudt

17-11-1998 13:00 uur


Tijdens ooat iets gedaan aan project

19-11-1998 9:00 uur

20-11-1998 9:00 uur

23-11-1998 9:00 uur

26-11-1998 9:00 uur

27-11-1998 9:00 uur


c146.5 gesprek Reinoudt

30-11-1998 9:00 uur


c146.5 gesprek Reinoudt

2-12-1998 9:00 uur

3-12-1998 9:00 uur


c146.5 gesprek Reinoudt

7-12-1998 9:00 uur


c146.5 gesprek Reinoudt

10-12-1998 9:00 uur


om 10:00 test run

11-12-1998 9:00 uur


c146.5 gesprek Reinoudt

14-12-1998 9:00 uur


c146.5 gesprek Reinoudt

28-1-1999 13:30 uur


Presentatie

Notulen

Aanwezig: 
H. de Groot, HJP. de Groot, S. Hartogensis, M. Lindenbergh,

M. Lindhout, J. Moorrees, S. Overdijk, R. Karssenberg

Datum:
Vrijdag 9 oktober, 1998

Tijd:

9:15 – 10:30

Bij deze eerste vergadering hebben we wat algemene zaken besproken. R. Karssenberg heeft ons een indruk gegeven van hetgeen we moeten realiseren.

Een aantal personen hebben gedurende het gehele project de volgende taken:

· J. Moorrees is benoemd tot projectleider. Bij hem worden alle documenten in bewaring gegeven. Gelieve alle documenten in ASCII in te leveren.

· M. Lindhout is de notulist. Afgesproken is dat hij na een meeting zo snel mogelijk de notulen naar de andere leden per e-mail toestuurt.

· H. de Groot onderhoudt het contact met de projectgroep die de technische details van de robot implementeert.

· HJP. de Groot zal de website van het project ‘Robbie’ opbouwen en onderhouden. Daar zal de laatste informatie met betrekking tot het project te vinden zijn.

Als voorbereiding op de informatie analyse in week 42 (16-10-98) hebben we de volgende besluiten genomen:

· H. de Groot zal een globale planning van de werkzaamheden opzetten.

· HJP. de Groot zal een korte studie doen naar het gebruik van Use Cases aan de hand van het boek: ‘UML Toolkit’.

· M. Lindenbergh doet een klein onderzoek naar manieren van testen in een Objectgeörienteerd ontwikkeltraject.

· S. Hartogensis zal uitzoeken hoe een OO-ontwikkeltraject precies in elkaar steekt.

· M. Lindhout bekijkt de CRC-cards en de ‘class diagrams’ die bij het elektronische schaap horen. Deze informatie is te vinden op ‘public on theBeast’ in de map ‘\AGroenenboom\1mtsy1\’

· J. Moorrees bekijkt wat er precies in de fase ‘Informatie analyse’ van het project dient te gebeuren.

· S. Overdijk hoopt ons volgende week een globale indruk te geven van het gebruik van CRC-cards (Class, Responsebility, Collaboration).

De informatieanalyses moeten voor donderdag 15 oktober 1998 ingeleverd worden bij de projectleider.

Tenslotte is iedereen verantwoordelijk voor zijn eigen urenverantwoording. Lever ze elke keer weer opnieuw in bij J. Moorrees, in de vorm van datum, uren.

De volgende meeting is op vrijdag 16 oktober 1998 in kamer C146.5 om 9:00.

Notulen

Aanwezig: 
H. de Groot, HJP. de Groot, S. Hartogensis, M. Lindenbergh,

M. Lindhout, J. Moorrees, S. Overdijk, R. Karssenberg + alle leden van de andere projectgroep

Datum:
Vrijdag 16 oktober, 1998

Tijd:

9:00 – 12:00

Bij deze tweede meeting was de andere projectgroep ook aanwezig. Zij gaan zich bezig houden met de technische details van robot Robbie. We hebben bij deze meeting een brainstorm sessie gehouden om zo alle mogelijk kandidaat classen naar boven te krijgen.

Naar aanleiding van de informatie analyse die we in week 42 gedaan hebben legt S. Overdijk ons in het kort in over het gebruik van CRC-cards. een CRC-card bevat de naam van de class, zijn super- en sub-classes, de samenwerkingen en de verantwoordelijkheden met andere classes.

Bij de brainstorm sessie zijn in de eerste ronde de volgende kandidaatsclasses naar boven gekomen:

Motor

Laser


Computer


Display

Sensor
GPS


Wielen/Voortstuwing
Toetsenbord

Accu

Diskettestation
Armen



Communicatie

Besturing
Opslag

Speaker, LED

Camera

Kaart

Verlichting

Na een filtering van de classes in de tweede ronde kwamen we gezamenlijk tot de volgende classes:

Motor

Sensor

Accu

Bestuurder

Geheugen
Kaart


Logboek
Voortstuwing

Invoer
Uitvoer

Uitwisseling

In groepen van 2 personen hebben we daarna een begin gemaakt van de invulling van de CRC-cards. Een uitwerking van deze CRC-cards is binnenkort te vinden op de projectsite in HTML- en Excel97 formaat, evenals deze notulen.

De URL van de site is: http://www.xs4all/~synotix/robbie.

Als laatste heeft ieder persoon van onze projectgroep twee á drie classes toegewezen gekregen om de operations en de attributen in te vullen als voorstel voor de andere projectgroep. Daarbij treedt dus overlap op. Dit hebben we gedaan om te voorkomen dat bepaalde dingen per ongeluk vergeten worden. Op de bijlage is te zien welke personen welke classes toegewezen hebben gekregen.

Afgesproken is dat iedereen deze maandag 26 oktober om uiterlijk 9:00 afheeft. Dan vindt tevens de volgende meeting plaats in lokaal C148.

Bijlage(n)

Persoon
Class(es)

H. de Groot
Voortstuwing, Sensor

HJP. de Groot
Invoer, Uitvoer, Uitwisseling

S. Hartogensis
Logboek, Kaart

M. Lindenbergh
Bestuurder, Kaart

M. Lindhout
Logboek, Accu, Geheugen

J. Moorrees
Invoer, Uitvoer, Uitwisseling

S. Overdijk
Voortstuwing, Bestuurder

Tenslotte: wil iedereen er aan denken zijn uren bij te houden en deze door te mailen naar J. Moorrees?

Notulen

Aanwezig: 

H. de Groot, HJP. de Groot, S. Hartogensis, M. Lindenbergh, M. Lindhout, J. Moorrees, S. Overdijk, R.Karssenberg

Datum: Maandag 26 oktober, 1998

Tijd: 9:00 – 12:00

De ‘klant’ (Reinoud) was niet echt tevreden met de Class Diagrams. Besloten is dat deze zo snel mogelijk universeel te krijgen door ze in te voeren in Rational Rose.

Daarna hebben we nagedacht over de kandidaat use-cases en actors. Als kandidaat use-cases en actors is het volgende naar voren gekomen:

Use-cases

· gebruiker_zet_robot_aan 

· gebruiker_zet_robot_uit 

· maak_kaart 

· beweeg 

· geef_besturingsopdracht 

· robot_praat_met_mij 

· ga_naar_opgegeven_postitie 

· robot_wordt_verplaatst 

· gebruiker_vraagt_om_kaart 

· gebruiker_vraagt_om_logboek 

· gebruiker_vraagt_om_energievoorraad 

· zoek_object

Actors

· Robot 

· Omgeving 

· Gebruiker

Na nader onderzoek zijn de volgende use-cases weggestreept:

· Zoek_object 

· Robot_praat_met_mij

Tenslotte hebben de de use-cases 

gebruiker_vraagt_om_kaart, 

gebruiker_vraagt_om_logboek en 

gebruiker_vraagt_om_energievoorraad 

samengevoegd in een algemene use-case 

gebruiker_vraagt_informatie.

De volgende meeting is op woensdag 28 oktober 1998 om 9:00

Notulen

Aanwezig: 
HJP. de Groot, S. Hartogensis, M. Lindenbergh, M. Lindhout, J. Moorrees, S. Overdijk, R. Karsenberg

Datum:
Woensdag 28 oktober, 1998

Nu we zover zijn dat we de mogelijke classes en use-cases op papier hebben, wordt het tijd om ze in Rational Rose in te voeren. De use-cases verdienen nog wat nadere aandacht. Zo moet er om gedacht worden dat het systeem in een use-case enkel als een ‘black box’ aanwezig is. Er wordt in een use-case niets over de werking van het systeem intern gezegd.

Verder krijgen de al aanwezige scenario’s een ‘review’, waarbij onder andere een efficiënte nummering zal worden gehanteerd.

HJP. de Goot en M. Lindhout zullen de classes alvast in Rational Rose gaan invoeren, terwijl de overige leden van de projectgroep de scenario’s nog een keer onder de loop zullen nemen. Zijn zij hier mee klaar, dan worden de sequence diagrams van de scenario’s gemaakt met behulp van Rational Rose.

De volgende projectactiviteit is donderdag 29 oktober om 10:00 in D232.

Notulen

Aanwezig: 
H. de Groot, HJP. de Groot, S. Hartogensis, M. Lindenbergh, 

M. Lindhout, J. Moorrees, S. Overdijk, R. Karssenberg

Datum:
Vrijdag 30 oktober, 1998

Aanvang:
10:00

We zijn deze meeting begonnen met twee alternatieve vrijetijdsbestedingen, duimwortelen en een verdeling van geld. De eerste is bedoeld om te leren eerst na te denken voordat we iets zeggen of ondernemen. De tweede gaf ons tijdens het overleg over de verdeling een goed beeld van de verschillende karakterstructuren die er in onze groep aanwezig zijn.

Verder hebben we in overleg met de klant bepaald wat de verschillende incrementen in het ontwikkeltraject zijn:

1. bewegen (inclusief aan- en uitzetten)

2. kaart maken

3. ga naar een opgegeven positie

Daartoe zullen we per increment de relevate use-cases gebruiken om de sequence-, collaborations- en state-diagrams te maken voor het desbetreffende increment.

HJP. de Groot en M. Lindhout zullen zich bezig gaan houden met de simulatie van de robot op een PC.

De volgende projectactiviteit is op maandag 2 november om 9:00 in D232.

Aanwezig:
HJP. De Groot, H. de Groot, M. Lindenbergh, M. Lindhout, S. Overdijk, S. Hartogensis, J. Moorrees, R. Karssenberg.

Datum:

Vrijdag 6 november 1998

Tijd:

9:00

Zoals inmiddels gewoonte is geworden zijn we ook deze vergadering begonnen met twee kleine spelletjes. Bij het eerste moesten we opschrijven wat als eerste in ons opkwam wanneer Reinoud een woord zei. Velen van ons bleken hetzelfde opgeschreven te hebben. Het toonde aan wat ‘gewoonte’ een verkeerde invloed op ons denkproces heeft.

Bij het tweede hadden we 15 seconden de tijd om een vel met 10 woorden in ons op te nemen. Daarna moesten we zoveel mogelijk de woorden weer opschrijven. Het was bedoeld om aan te geven hoe snel (vaak te snel) we van bepaalde voorveronderstellingen uitgaan. Advies: NIET DOEN! 

Verder zijn de termen antropomorfiseren (het toekennen van menselijke eigenschappen aan niet levende objecten) en polymorfisme (veelvormigheid) aan de orde gekomen.

Iedereen wordt aangeraden het boek van Gamma en Helm over Design Patterns eens door te kijken.

Op korte termijn gaan de twee projectleiders om de tafel zitten om de interfaces uit te wisselen. Afgesproken is dat we ons bij het implementeren aan de 1.1.6 standaard van Java™ houden.

Verder proberen we om de simulatie zover af te hebben dat deze zaterdag 14 november op de open dag van de HvU getoond kan worden.

Aanwezig:
HJP. de Groot, M. Lindenbergh, M. Lindhout, S. Overdijk, S. Hartogensis, J. Moorrees, R. Karssenberg.

Afwezig:
H. De Groot

Datum:

Dinsdag 10 november 1998

Tijd:

13:00

Deze vergadering is inderhaast tot stand gekomen na een noodkreet van Reinoud over een mailtje. Wij als projectleden gingen er namelijk vanuit dat de classes die uitvoer in zich hadden zelf de beschikking hadden over een grafische user interface (GUI). Dit is echter niet het geval. Het model behoort niets van de een of andere view af te weten. Een ‘view’ registreerd zich bij het model als zijnde een object dat er belang bij heeft dat het gewaarschuwd wordt wanneer er data in het model veranderd.


Wanneer een willekeurige method in het model een van de attributen veranderd, roept deze method ‘isChanged()’ aan. Die method op z’n beurt loopt alle geinteresseerden in het ‘bakje’ langs en roept de ‘notifyMe()’ method aan. Daarna kunnen de views door middel van ‘accessor’-methods de nieuwe data weer opvragen.

De volgende bijeenkomst is donderdag 12 november om 12:15 bij C148.

Notulen

Aanwezig:
HJP. De Groot, H. de Groot, M. Lindhout, S. Overdijk, S. Hartogensis, J. Moorrees, R. Karssenberg.

Afwezig:
M. Lindenbergh (lenzen kwijt)

Datum:

Vrijdag 13 november 1998

Tijd:

9:00

Tijdens deze bijeenkomt zijn we voor het overgrote deel bezig geweest met het bouwen van een nestje voor Frits, ons ei, waar we uiterst zorgzaam mee om moesten gaan. Het was de bedoeling hem met nest en al om te beginnen van anderhalve  meter hoogte te laten vallen, waarna we die afstand steeds groter gingen maken.

Wie hadden 10 minuten de tijd om een ontwerp voor het nest en nog eens tien minuten om het te bouwen.

Moraal van ’t verhaal: projecten lopen altijd uit, hoe goed doordacht het ontwerp ook is. 

Hierna zijn we verder gegaan met het implementeren van de Robbie Simulator.

Notulen

Aanwezig:
HJP. De Groot, H. de Groot, M. Lindenbergh, M. Lindhout, 

S. Overdijk, S. Hartogensis, J. Moorrees, R. Karssenberg.

Afwezig:


Datum:

Maandag 16 november 1998

Tijd:

9:00

Vandaag moesten we met een pen naar het plafond wijzen en ons concentreren op de punt ervan. Vervolgens moeten we al rondjes draaien (kloksgewijs) naar de grond wijzen. Kijken we goed, dan zien we dat de pen nu tegen de wijzers van de klok in draait. Helaas slaagde dit psychologisch onderdeel niet helemaal.

Als tweede probeerde Reinoud ons een aantal cijfers over te brengen door rietjes en pennen op de grond te leggen. De vraag: “wat voor cijfer toon ik hier?”. Wij allemaal naar de rietjes en pennen kijken, terwijl hij met z’n hand vier vingers op de grond legde. En dat zo’n zes keer voordat sommigen van ons het door hadden, wat we keken allemaal naar de rietjes en pennen.

Moraal van dit verhaal: in een project is de kans groot dat je laat afleiden door allerlei bijkomstigheden (de rietjes) terwijl we het eigenlijke probleem (z’n vingers op de grond) uit het oog verliezen.

We hebben nog in het kort met de klant de stand van zaken geëvalueerd. Die is OK.

De volgende bijeenkomst is vrijdag 20 november in C148.

Notulen

Aanwezig:
HJP. De Groot, M. Lindhout, S. Overdijk, S. Hartogensis, J. Moorrees, R. Karssenberg.

Afwezig:
H. de Groot, M. Lindenbergh

Datum:

Vrijdag 20 november 1998

Tijd:

9:10

Vandaag hebben we de planning voor het tweede en derde increment besproken. Afgesproken is dat Reinoud voor 20 (klok)uren per week over ons kan beschikken.

HJP. De Groot en M. Lindhout hebben het probleem met de detectie van botsingen in de class Wereld opgelost.

De volgende bijeenkomst is maandag 23 november in C148.
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