IUP NTIE MASTER 1 - 2008/2009

Module COO 2 -  Projet UML-Java

L'objectif de ce projet est d'une part de mettre en œuvre un développement orienté objet à travers un travail d'équipe en appliquant le Processus Unifié, d'autre part de maîtriser la programmation d'une interface utilisateur graphique, et enfin de réutiliser les patrons de conception vus en cours. La conception sera faite en UML, le codage en Java, l’environnement de développement sera Rational Software Architect (ainsi que CVS).

I- Cahier Des Charges

On souhaite réaliser un outil logiciel d'aide à l'édition de diagrammes de séquence couplé avec une méthode d’analyse des déviations des messages. 

La méthode d’analyse des déviations est basée sur l’adaptation de la technique HAZOP (Hazard Operability), qui consiste à appliquer à chaque élément du système (ici les messages) des mots-guides qui évoque des déviations de fonctionnement (more, less, after, before, etc. voir Table 2 – ANNEXE C) et à en analyser les conséquences et leur niveau de gravité (un exemple de niveau est donné Table1 - ANNEXE C). Par exemple un diagramme de séquence peut représenter un utilisateur qui a en charge d’entrer des données (par exemple un réglage de pression), l’application des mots-clés more, and less, permettent d’identifier les déviations qui correspondent à un réglage trop important ou trop faible de la pression. Pour chaque message on peut alors appliquer la méthode qui consiste à :

· choisir un mot guide 

· interpréter la déviation possible message + mot guide en utilisant une table d’interprétation qui aide les concepteurs à imaginer les déviations possibles (voir la Table 3 - ANNEXE C)
· identifier les effets d’une telle déviation

Les résultats de ces étapes sont en général reportés dans un tableau dont un exemple est donné Table 4 - ANNEXE C).
Un exemple d’application de cette méthode est donné en ANNEXE D. Seul un diagramme de séquence et quelques déviations sont présentés. Ils concernent l’utilisation d’un robot manipulateur mobile travaillant en milieu humain, et capable d’aller chercher un objet que lui demande l’opérateur humain.

L’outil logiciel devra permettre de réaliser des diagrammes de séquence, et également de remplir des tables HAZOP. L’utilisateur devra remplir lui même les cases des tables HAZOP concernant les déviations, mais la configuration des colonnes devra être modifiable (et notamment le choix des mots clés applicables, le choix des niveaux de gravité, l’intitulé des colonnes). Les diagrammes de séquence et tables HAZOP devront apparaître dans une barre de navigation (en général à droite de l’écran), ou seront également visibles des dossiers et sous dossiers dans lesquels on pourra déplacer (ou copier/coller) les diagrammes de séquence et les tables HAZOP associées. Les acteurs et les objets des diagrammes de séquence devront également apparaître dans cette barre de naviguation.

Il est également demandé que l’outil permette d’imprimer les diagrammes et tables HAZOP, et d’exporter les tables en html. Une fonctionnalité supplémentaire pourrait être la génération d’un rapport statistique présentant le nombre de messages du projet, le nombre de déviations considérées, le nombre de déviations pour chaque niveau de gravité, le nombre d’utilisations de chaque mot guide.   

Lors de son lancement, l'outil ouvre une fenêtre qui contient des menus de commandes (File, Edit,...), des icônes, et une zone de dessin permettant de décrire graphiquement le diagramme. Un exemple de fenêtrage est donné Figure 1. 
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Figure 1 - Exemple d'interface graphique du logiciel UML-HAZOP
Ce fenêtrage n’est donné bien sûr qu’à titre d’exemple, vous avez la liberté (et l’obligation) de proposer votre propre conception !

Les commandes accessibles au concepteur UML  permettront par exemple de :
Menu File : créer un nouveau projet, ouvrir un projet existant,  sauvegarder un projet, imprimer le diagramme courant, créer des dossiers, des acteurs, des diagrammes de séquence (peut aussi être réalisé par un menu contextuel)
Menu Edit : défaire la dernière action, refaire une action, sélectionner un ou plusieurs éléments graphiques, copier le ou les éléments sélectionnés, supprimer les éléments sélectionnés et les copier, coller les éléments précédemment copiés, etc.
Menu Tools : Générer le code html de la ou les tables HAZOP, Générer des statistiques, etc…

La fenêtre en bas à gauche a été proposée pour ouvrir des tables permettant de configurer les données génériques comme les intitulés des colonnes HAZOP, les niveaux de gravité possibles, etc.

Les icônes situées dans la barre d’outil de droite permettront par exemple de :
· passer en mode sélection pour sélectionner un élément graphique en vue d'un déplacement, d'une destruction...; l'élément sélectionné apparaît dans un format spécifique.

· ajouter un objet ou un acteur
· ajouter un message entre 2 objets
Toute commande nécessitant une interaction avec l'utilisateur fera afficher une fenêtre de dialogue. 

Les commandes devront être défaisables/refaisables à chaque fois que c'est possible.

II – Contraintes Sur Le Processus De Développement 

Ce projet sera mené en appliquant un procédé de développement itératif inspiré du Processus Unifié. Vu le temps imparti, l'objectif sera bien sûr de réaliser un prototype de l'outil. Une partie de la phase de lancement est déjà réalisée (comme par exemple la proposition d’une interface graphique). Cependant, vous devrez reprendre ces informations et les intégrer dans les modèles des différentes phases. Il vous est proposé de suivre les quatre phases en respectant le nombre d’itérations suivant :  

· phase de lancement : une itération ;

· phase d’élaboration : au moins deux itérations ;

· phase de construction : autant d’itérations que de scénarios à implémenter

· phase de transition : une seule itération


Le projet sera mené par groupes de 4 ou 5 élèves. Le rôle de chaque membre de l’équipe sera établi lors de la phase de planification. Il s'agit d'appliquer en fait une démarche de type "client-fournisseur", l'équipe d'enseignants jouant le rôle du client. Une définition des rôles des membres du groupe devra être proposée (un étudiant pouvant jouer plusieurs rôles). 


On rappelle ci-dessous quelques éléments importants du processus et l’on impose diverses contraintes techniques.

II.1 Gestion de projet 


Un des objectifs de cette activité est de décrire les phases du projet, les rôles et les tâches des membres de l'équipe de développement. Cette description pourra être faite selon un formalisme vu en cours de Conduite de Projet (WBS, PBS) à l'aide de MSProject. 


Pour la modélisation, la génération de code, l’implémentation, et la gestion de configuration vous utiliserez RSA (Rational Software Architect).

II.2 Gestion des exigences 


Vous devrez intégrer les exigences présentées ci-dessus, mais également proposer tout type de changement qui vous semble pertinent (et le justifier).

II.3 Analyse et conception 


Une analyse et conception par objet de ce prototype sera menée selon la notation UML vue en cours/TD. On privilégiera l'extensibilité de la solution (ajout d'une icône, d'une commande, d'un menu...) en exploitant judicieusement la généricité, l'héritage et le polymorphisme. On étudiera aussi l'aspect dynamique en exhibant quelques scénarii représentatifs, les diagrammes d’interaction associés, et en décrivant les diagrammes d'états-transitions des principaux objets manipulés. 


La conception sera établie dans le but d’être réutilisable ! Elle devra donc être notamment structurée, concise et documentée. Elle réutilisera obligatoirement des patrons de conception vus dans le cours « design patterns » ou autres. Il est possible d’utiliser tout Framework gratuit disponible sur internet (JGraph, RCP, GEF, etc.) mais leur utilisation devra faire l’objet d’une étude et d’une justification auprès des enseignants.

II.4 Implémentation/Test unitaires 


Le codage sera effectué en Java, en utilisant une bibliothèque graphique.

II.5 Gestion de la configuration et des changements


Vous devrez utiliser CVS, et désigner une personne responsable de la gestion des changements. Cette personne sera également responsable du site web du projet (voir le template en annexe B). Vous devrez obligatoirement maintenir à jour ce site car l’évaluation sera faite à partir des documents accessibles sur ce site.
III. Planning et évaluation du projet


L’évaluation du projet se fera via les documents accessibles sur les sites web (les dates précises d’évaluation vous seront données ultérieurement) et une présentation orale finale.
III.1 Planning

Le planning qui vous est proposé tient compte des séances avec des enseignants et des contraintes du projet. Cependant vous êtes libre d’en modifier le déroulé, tant que vous respectez les jalons d’évaluation (voir section suivante). Le planning proposé est :

· P2 : Lancement et début élaboration

· P3 : Elaboration itération 1

· P4 : Elaboration itération 2
· P5 : Fin itération 2
· P6 : Transition

III.2 Rapports


L’évaluation ne requiert pas de rapport proprement dit. Elle se fera sur la consultation des artefacts produits lors du développement, mais à des dates fixées. Les artefacts devront être accessibles en ligne. Trois évaluations des artefacts auront lieu à différents jalons comme cela est présenté sur le tableau en annexe A: 

· Fin de la P2 : Dossier de Jalon de la phase de lancement / début phase d’Élaboration

· Fin de la P3 : Dossier de Fin de l’itération 1 de la phase d’Élaboration

· Fin de la P6 : Dossier final de réalisation
III.3 Recette client

Le projet fera l'objet d'une présentation orale effectuée par les membres de l'équipe et d'un test de recette en présence de(s) l'enseignant(s) responsable(s).  Ce test aura pour but de présenter un ensemble représentatif et préalablement défini de scénarii d'exécution de l'outil. L'objectif est de présenter globalement et synthétiquement le projet (sous Powerpoint). D'une durée de 20 à 30 mn, elle doit permettre à chaque membre de l'équipe de s'exprimer. La présentation doit être auto-suffisante i.e ne pas présupposer que l'auditoire connaît particulièrement votre projet. 

III.4 Présentation de réalisation technique

Il s'agit de présenter en 15-20 mn l’architecture ainsi que des exécutions du logiciel mettant en évidence les fonctionnalités implantées. Cette exécution doit correspondre à des cas d'utilisation/scénarios identifiés préalablement, et spécifiés dans le rapport du projet.

III.5 Notation 

Barême indicatif pour l’évaluation du projet (sur 20) :

	Dossier Jalon Lancement
	Dossier Elaboration it1 
	Dossier final de réalisation
	Présentation Recette client 
	Présentation Revue de réalisation technique

	3
	4
	5
	4
	4


ANNEXE A : Tableau récapitulatif des phases du projet et des dossiers à rendre

	Période / volume hor.


	Phase


	Travail à rendre en fin de période



	P2 : 8h cours RUP


	
	

	P2 : 2h présentation projet
	Lancement
	

	P2 : 6h développement


	Fin Lancement / début Elaboration


	Dossier Jalon Lancement / début Élaboration : 

Vision, Liste des risques, Modèle des cas d’utilisation, Spécifications complémentaires, Glossaire, Planning des phases, Ordre de priorité des UC, […]

	P3 : 8h développement
	Elaboration it1
	

	P3 : 4h de développement


	Fin it1, start it2


	Dossier Elaboration it1 :

Plan d’itération1, Scénarios principaux, Prototype interface, Architecture logicielle (incluant le diagramme de package), Diagrammes des classes des packages, plan itération 2 […]

MAJ des docs : Liste des risques, Modèle des cas d’utilisation, Spécifications complémentaires, Glossaire, […]

	P4 : 12h développement


	Elaboration it2  / Construction


	

	P6 : 4h de finalisation                + 4h de recette

	Transition


	Dossier réalisation technique :

Dossier conception*, Résultats des tests.

Bilan chef de projet :

· Fonctionnement équipe (qui a fait quoi quand)

· Limites d’utilisation du logiciel (améliorations possibles)

· Bilan technique et humain

	
	
	Livraison client : 

· Manuel utilisateur

· Guide d’installation

Revue avec le client : présentation orale utilisation




*Dossier conception : tout type d’artefacts pour documenter la conception (par exemple : diagrammes de CU, de séquence, de classes, de packages, d’états...)

ANNEXE B : Template du site web

Nom du projet

 [Avant-propos]

	[mettre un logo ici]


	Equipe projet

Bob Reiener, bob@youpi.com
Brigitte Clin, clin@cict.fr


	Rôles RUP (plusieurs personnes jouent plusieurs rôles !)

	Chef de projet
	Bob, Brian

	Architecte 
	Bruno


Liens : 
Télécharger le logiciel [mettre le nom du logiciel ici]
Documentation API javadoc

Documents (les documents sont des liens vers des fichiers doc, html, pdf, ou images):
Ces listes sont données à titre indicatif, vous aurez à les adapter en fonction de votre projet.

	Documents créés lors de la phase de LANCEMENT

	Nom
	Version
	Dernière mise à jour
	Auteur

	Vision
	1.2
	12/09/2002
	bob

	Liste des risque
	
	
	

	Glossaire
	
	
	

	Planning des phases
	
	
	

	Modèle des C.U.
	
	
	

	Spécifications supplémentaires
	
	
	

	Ordres de priorités des C.U.
	
	
	


	Cas d’utilisation

	Nom
	Version
	Dernière mise à jour
	Auteur

	Diagramme des C.U.
	
	
	

	UC1 : Ouvrir un nouveau fichier
	
	
	

	UC2 : Sauvegarder la base de o
	
	
	

	Diag. Seq. UC1 ::scénario blabla
	
	
	

	Diag. Seq. UC2 ::scénario blabla
	
	
	

	Etc…
	
	
	


	Documents créés lors de la phase d’ELABORATION

	Nom
	Version
	Dernière mise à jour
	Auteur

	Plan d’itération1
	
	
	

	Architecture logicielle
	
	
	

	Diagramme de classes package1
	
	..
	..

	Diagramme de classes package2
	
	..
	…

	Diagramme de classes package n
	
	
	

	Planning Itération2
	
	
	


	Documents créés lors de la phase de CONSTRUCTION

	Nom
	Version
	Dernière mise à jour
	Auteur

	…
	..
	..
	…


	Documents créés lors de la phase de TRANSITION

	Nom
	Version
	Dernière mise à jour
	Auteur

	Tests et résultats
	
	
	

	Bilan Chef de projet
	
	
	

	Guide d’installation
	
	
	

	Manuel Utilisateur
	
	
	


ANNEXE C : Exemple de template pour les tables HAZOP et d’indice de gravité
	Code
	Severity 
	Type of Injury 

	0
	None 
	None 

	1
	Minor 
	Superficial injury 

	2
	Moderate 
	Recoverable 

	3
	Serious 
	Possibly recoverable 

	4
	Severe 
	Not fully recoverable without care 

	5
	Critical 
	Not fully recoverable with care 

	6
	Fatal 
	Not survivable 


Table1 – Example of severity level according to type of potential injury
	No/None
	Complete negation of the design intention No part of the intention is achieved and nothing else happens

	More
	Quantitative increase

	Less
	Quantitative decrease

	As Well As
	All the design intention is achieved together with additions

	Part of
	Only some of the design intention is achieved

	Reverse
	The logical opposite of the design intention is achieved

	Other than
	Complete substitution, where no part of the original intention is achieved but something quite different happens

	Early
	Something happens earlier than expected relative to clock time

	Late
	Something happens later than expected relative to clock time

	Before
	Something happens before it is expected, relating to order or sequence

	After
	After Something happens after it is expected, relating to order or sequence


Table 2 - Generic HAZOP guidewords
	Entity = Sequence Diagram

	Attribute
	Guideword 
	Interpretation

	Predecessors / successors during interaction
	No
	Message is not sent

	
	Other than
	Unexpected message is sent

	
	As well as
	Message is sent as well as another message

	
	More than
	Message sent more often than intended

	
	Less than
	Message sent less often than intended

	
	Before
	Message sent before intended

	
	After 
	Message sent after intended

	
	Part of
	Only a part of a set of messages is sent

	
	Reverse
	Reverse order of expected messages

	Message timing
	As well as
	Message sent at correct time and also at incorrect time

	
	Early
	Message sent earlier than intended time

	
	Later
	Message sent later than intended time

	Sender / receiver objects
	No
	Message sent to but never received by intended object

	
	Other than
	Message sent to wrong object

	
	As well as 
	Message sent to correct object and also an incorrect object

	
	Reverse 
	Source and destination objects are reversed

	
	More
	Message sent to more objects than intended

	
	Less 
	Message sent to fewer objects than intended

	Message condition
	No/none
	The condition is not evaluated and can have any value (omission)

	
	Other than
	The condition is evaluated true whereas it is false, or vice versa (commission)

	
	As well as
	The condition is well evaluated but other unexpected conditions are true

	
	Part of
	Only a part of condition is correctly evaluated

	
	Late
	The condition is evaluated later than required (other dependent condition(s) have been tested before)
The condition is evaluated later than correct synchronization with the environment

	Message parameters / return parameters
	No/None
	Expected parameters are never set / returned

	
	More
	Parameters values are higher than intended

	
	Less
	Parameters values are lower than intended

	
	As Well As
	Parameters are also transmitted with unexpected ones

	
	Part of
	Only some parameters are transmitted
Some parameters are missing

	
	Other than
	Parameter type / number are different from those expected by the receiver


Table 3 - Attributes, guidewords and interpretations for sequence diagram entity
	Element
	Attribute    
	Guideword
	Deviation
	Use Case Effect
	Real World Effect
	Severity
	Possible Causes
	Integrity Level Requirements 
	New Safety Requirements 
	Remarks

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


Table 4 - Adapted HAZOP table template
· Element : a message name

· Attribute: cf. Table 3
· Guideword: cf. Table 3
· Deviation: The deviation resulting from the attribute x guideword combination

· Use Case Effect: Effect on the use case

· Real World Effect: Possible effect in the real world, beyond the scope of the prototype

· Severity: Rating of the worst case scenario in the real world

· Possible Causes: The possible causes of the deviation

· Integrity Level Requirements: Description of integrity requirements to avoid the deviation (this will lead to the application of specific fault prevention and fault removal techniques).
· New Safety Requirement: If the deviation cannot be avoided, new requirements are specified (e.g., additional fault protection and fault tolerance techniques, or regulatory constraints on usage)
· Remarks 

ANNEXE D : Exemple d’utilisation de la méthode

Le cas traité est celui d’un robot manipulateur (avec un bras) mobile, à qui les opérateurs humains peuvent donner des objets afin que le robot les pose quelque part.
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Figure 2 - Sequence diagram SD4 giving main scenario of UC4 “Take an object from the user’s hand”
Table 5 - SD4 Take an object from the user’s hand HAZOP analysis sample (extract)

	Project : PHRIENDS
HAZOP number : UC4/SD4
Entity : Sequence Diagram 4 (sd4) “Take an object from the user’s hand”


	                   Date: June-01-2008 

                 Prepared by: Paul 
                  Revised by: Pierre  
          Approved by:

	Element    
	Guideword
	Deviation
	Use Case Effect
	Real World Effect
	Severity 
	Possible Causes
	Integrity level Requirements
	New Safety Requirements 
	Remarks
	Hazard Number

	H1 Take the object from the user's hand (at location)
	5. More / Less / Other than
	Parameter “Location” is incorrect
	The robot thinks the user stands further back and hit in the user
	Physical impact between robot and user
	Moderate
	H/W failure (detection sensors)

S/W failure

Human error
	H/W and S/W for environment detection (including the user) should be SIL1
	User education and training to give correct parameters to the robot

Collision avoidance

Collision detection and reaction

Environment detection enabled when moving
	 The use of a representation of both the environment and the objects in the system will reduce human effort and thus human error
	20 

	R2 Receive and interpret order
	1. More than / as well as 
	The robot receives several different orders
	Wrong order taken into account
	Wrong task

Bad synchro-nization between robot and user, could result in collision
	Moderate
	H/W for order reception failure 

Human error
	H/W for order reception should be SIL1
	User education and training

Define a protocol for communication between user and robot (e.g. acknowledgment messages, user can check interpretation of the order)
	Means for communication between robot and user needs to be defined for the PHRIENDS use case (speech, graphical HMI, vision, etc.)
	20

	R4 Move mobile base to the location
	1. As well as
	Robot is starting movement as well as arm movement
	Risk of collision. Collision avoidance is harder
	Physical impact between the robot and the environment (combination of robot base speed and robot arm speed)
	Severe
	S/W failure
	S/W for base movement along with arm movement should be SIL2
	Collision avoidance

Collision detection and reaction

If integrity is not reached, disable robot base movement along with robot arm movement
	Determine the severity of the harm when the robot moves at maximum speed with the robot arm moving at maximum speed 
	4
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