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Diagramme de cas d’utilisation 
 

Drone pilotage simple : 

 
 

Drone à plusieurs joueurs : 

  

Drone 

Piloter 

Détecter des images 

Jouer avec 

d’autres 

drones 

Détecter leur 

position 

relative 

Communiquer 

avec 

<< Acteur >> 

UTILISATEUR 

<< Extend >> 

<< include >> 

<< include >> 

<< Acteur >> 

Autres drones 

<< Acteur >> 

Système de 

pilotage 

(ordinateur, 

téléphone 

portable…) 

Drone 

Piloter 

Détecter des images 

<< Acteur >> 

UTILISATEUR 

<< Extend >> 

<< Acteur >> 

Système de 

pilotage 

(ordinateur, 

téléphone 

portable…) 
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Diagramme d’exigence : Manette de drone 

 

<< Exigence >> 

Orientation électronique 

Id = "1.2.1" 

Text = Carte fixée à plat, composant 

vers le haut et câble vers l’utilisateur 

 

<< Exigence >> 

S’adapter à l’électronique 

Id = "1.2" 

Text = Phidget 1043 (dimension sur le 

modèle CAO) 

 

<< refine >> 

<< Exigence >> 

Maintenance 

 

Id = "1.1.1" 

Text = Résister si un 

utilisateur marche 

dessus 

accidentellement 

Matériau PP injecté : 

épaisseur minimum 

3mm  
 

<< Exigence >> 

Esthétique 

Id = "1.1.3" 

Text = Respect d’une 

harmonie basée sur des 

tracés régulateurs 

 

<< refine >> 

<< Exigence >> 

Ergonomie 

Id = "1.1.4" 

Text = Prise en main 

naturelle. 

 

<< refine >> 

<< Exigence >> 

Prix de vente 

 

Id = "1.1.2" 

Text = Prix de vente 

minimum 
 

<< refine >> 

<< Exigence >> 

Piloter le drone 

Id = "1" 

Text = Permettre de connecter le câble USB 

de la carte électronique au PC 

<< Exigence >> 

S’adapter à l’acheteur 

Id = "1.1" 

Text = Permettre à la manette 

de respecter les contraintes de 

l’acheteur. 

<< refine >> 
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Diagramme de définition de bloc : drone 

 

« system » 

 

Drone 

« block » 

Propulsion 

Parts 

« block » 

Cartes alimentation et 

commande 

 
Parts 

« block » 

Détection orientation et 

position 

Parts 

« block » 

Détection images 

Parts 

« block » 

Alimentation électrique 

Chargeur et batterie 

« block » 

Caméra avant 

 

« block » 

Centrale 

inertielle 

« block » 

Magnétomètre 

« block » 

Télémètre 

ultrason 

« block » 

Caméra grand 

angle 

Réseau EDF 

Utilisateur 

Air ambiant 

Sol 

« block » 

Altimètre 

Drone V2 
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Diagramme de blocs internes : drone, bloc propulsion 

 
  

Propulsion 

Signal et 

alimentation 

électrique 

Vitesse de 

rotation 1 

Couple 1 

Vitesse de 

rotation 2 

Couple 2 

Efforts 

tangentiels et 

radiaux sur la 

denture 

Effort de 

poussée sur le 

bras du drone 

Couple de 

trainée de 

l’hélice 

« block » 

Moteur brushless 

« block » 

Engrenage 
« block » 

Hélice 

« block » 

Guidage en rotation 

Effort de 

poussée sur 

l’axe 
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Diagramme d’états : pilotage simple par 
wifi

  

Drone en attente 

[Mise sous tension] 

Scrutation du port 5556 

[Connexion du client] 

Mémorisation de l’orientation actuelle 

du drone comme une position à plat 

[Commande AT*FTRIM] 

[Commande AT*REF de décollage] 

Décollage du drone 

Scrutation du port 5556 

Attente de 20ms 

Scrutation du port 5556 

[Commande AT*CMWDG] 

Attente de 20ms 

Scrutation du port 5556 

[Commande AT*PCMD] 

Mouvement du drone 

Do [Bouger le drone en fonction de la 

commande AT*PCMD] 

[Pas de commande] 

[Pas de commande] 

[Commande AT*REF d’attérissage] 

Atterrissage du drone 
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Diagramme de blocs internes : Logiciel client du drone, pilotage au 
clavier 
 

La source est disponible dans le dossier pédagogique de l’activité 4 de STI2D. 

 
 

« system » 

Clavier drone 

« block » 
Gestion des événements « Form2 » 

« block » 
Communication réseau « Winsock » 

« block » 
Arrêt connexion 

« Close » 

« block » 
Envoyer des données 

« SendData » 

Données        Trame envoyée          

« block » 

Connexion «Connect » 

IP : 192.168.1.1 
 
 
Port : 5556 
 
Protocole : UDP 

« block » 
Routine de décollage 

« decollage» 
 

« block » 
Routine d’atterrissage 

« atterissage» 
 

« block » 
Envoie des données de déplacement 

«Timer1_Tick» 
 

« block » 
Modification des variables de 

déplacement lors de l’appui sur une 
touche 

« Button1_KeyDown» 
 

« block » 
Modification des variables de 

déplacement lors du relâchement d’une 
touche 

« Button1_KeyUp» 
 

« block » 
Atterrissage du drone à la fermeture du 

formulaire 
« Form2_FormClosing» 

 

« block » 
Chronomètre 
« IsTimeUp» 

 

« block » 
Connexion au drone au démarrage du 

formulaire 
« Form2_Load» 

 

« block » 
Lancement d’une séquence 
d’atterrissage ou décollage 

« Button1_Clic» 
 


