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Diagramme de cas d’utilisation
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Diagramme d’exigence : Manette de drone
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Diagramme de définition de bloc : drone
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Diagramme de blocs internes : drone, bloc propulsion
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Diagramme d’états : pilotage simple par

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

clavier

La source est disponible dans le dossier pédagogique de I'activité 4 de STI2D.

« block »
Gestion des événements « Form2 »

« system »
Clavier drone

« block »
Routine de décollage
« decollage»

Communication réseau « Winsock »

« block »

« block »
« block »

Envoie des données de déplacement

«Timerl_Tick»

IP:192.168.1.1

« block »
Connexion au drone au démarrage du
formulaire

Connexion «Connect »

« Form2_Load»

« block »
Chronometre
« IsTimeUp»

« block »
Arrét connexion
« Close »

« block »
Envoyer des données
« SendData »

nées Trame envoyée

« block »

Lancement d’'une séquence
d’atterrissage ou décollage

« Buttonl_Clic»

« block »

Atterrissage du drone a la fermeture du
formulaire

« Form2_FormClosing»

]

« block »
Routine d’atterrissage
« atterissage»

« block »
Modification des variables de
déplacement lors de I'appui sur une
touche
« Buttonl_KeyDown»

« block »
Modification des variables de
éplacement lors du relachement d’une
touche
« Buttonl_KeyUp»
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