PB007: Termin 2019/01/08 - UML

Jméno a prijmeni - piste do okénka Uuco Cislo zaddni
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90 minutes total; A>=82, 82>B>=74, 74>C>=66, 66>D>=58, 58>E>=50, 50>F

m (35 b.) Autonomni ("samoridici") vozidla mohou na cesté vytvaret organizované seskupeni, tzv. flotily. Flotily sdruzuji vozi-
dla, kterd maji spole¢ny cil cesty. Kazda flotila sestava z jednotlivych vozidel - ¢lenti. Jeden z ¢lent je zvolen jako lidr flotily.

Uvazujte centrdlni systém spravy flotil (reprezentovan nize uvedenym diagramem trid). Jeho tikolem je komunikovat s vozi-
dly prostrednictvim mobilnich siti a postarat se o vstup novych vozidel do flotily. Kdyz se chce nové vozidlo pripojit k néjaké
flotile, prostrednictvim metody skusitPripojeniKFlotile() posle systému udaje o své SPZ, adresu cile cesty a svou aktualni
polohu (vyjadrenou pres zemépisnou Sirku a vySku). Systém v ramci ni provede nésledujici kroky:

1. Systém vyhledd ve své evidenci vozidlo na zdkladé zaslaného SPZ a inicializuje ho s aktudlni a cilovou pozici. Se sys-
témem védi komunikovat pouze registrovana vozidla, muzete proto predpokladat, Ze dané vozidlo v systému existuje.

2. Systém se pokusi nalézt prvni vhodnou flotilu. Vhodna flotila je takova, jejiz aktualni pozice (dand aktualni pozici jeji
lidra) je ve vzdalenosti do 200 m od nového vozidla.

3. Pokud se podarilo najit blizkou flotilu, systém oveéri, zda se cilova destinace nového vozidla nachéazi v okoli trasy (do
500 m od nékterého z prujezdnich bodu) nalezené flotily

4. Pokud ano, nové vozidlo se stane ¢lenem flotily.

Vytvorte sekvenéni diagram modelujici vySe uvedeny scénar. MuzZete vyuzivat pouze metody a atributy z prilozeného
diagramu t¥{d. Popisy asociaci v diagramu tfid odpovidaji nazviim atributd evidujicich informace uréené asociacemi. Dbejte
na modelovani vSech akci vyplyvajicich zadani (a to az do takové hloubky, do jaké vam to umoziuji metody v diagramu trid).
Davejte si také pozor na viditelnost metod. Nize uvedeny sekvenéni diagram vam slouzi pro pripomenuti notace.

SpravceF lotil SpraveceMapy
-najdiB lizkouFlatilu(pozice : Pozice) : Flotila ---- > +ngjdiPozici(address : Adresa }: Pozice
+skusitPripojenikKFlotile(spz : String, cilovaAdresa : Adresa | aktuainiZemSirka : String, aktualniZemVyska : String}) : void +wytvorPozici{ zemVyska : String, zem Sirka : String) : Pozice

T
1 ’ 1
flotily
Flotila
+pridejClenaFlotily(vozidlo : Vazidlo ) :wvaid | 2 trasa

+jeBlizkoLidra(pozice : Pazice) : boolean
+jeNaTraseFlotily(pozice : Pazice) : boolean

0.1 0.1
lidr clenove
1 "
Vozidio

*

aktualniPozice Pozice Adresa

N -spz : String *
EvidenceVozidel2

+ngjdiVazidio(spz : String) : Vozidlo

1 ) - - <> |-zemiyska : String adresa |-mesto
® vnzwdla; +Vnz|d\0!spz : Sm?g} ) . destinace 1 7 |-zemSirka : String T -ulica
o |+setDestinace(pozice : Pozice) : vaid e | +Pozice(zem\Vyska : String, zemSirka : Siring) 1 0.1 [-cisloPopisne

+sethktualniPozice(pozice : Pozice) : void 1 . . h . -
* . psc
{eBli fonipecice : ice) : . +jeVOkoli{pazice : Pozice, vzdalenost : double) : boolean

: Evid enceMajitelu vdana : Majitel

Urednik

1: vdana = najdiMajitele(1234)

[IF {vdana = null)] ! !
2: prejmenuj"Novakova™)




