LO43 - Examen final du 27 Juin 2014
Durée 2 heures – aucun document autorisé

Exercice 1. Considérons le schéma de conception Composite. Il a plusieurs intérêts. Il permet la composition récursive d’objets, de représenter une hiérarchie d'objets, d’ignorer la différence entre un composant simple et un composant en contenant d'autres (interface uniforme).
1) Rappeler un exemple type d’application où ce schéma est utilisé.

2) Donner le modèle de classe UML de ce schéma de conception.

Exercice 2. On considère un téléphone portable avec ses fonctions standards de communication. La touche « verte » du téléphone permet d’accepter la réception d’un appel ou de lancer un appel vers un destinataire, sachant que le clavier alphanumérique comporte les dix chiffres de « 0 » à « 9 » pour la numérotation préalable. En plus de cela, un ensemble de menus sont fournis. On se déplace dans un menu à l’aide des boutons « en bas », « en haut » et « ok ». Une fois entré dans le menu « répertoire », l’utilisateur se sert des mêmes touches pour se déplacer, choisir un nom, un numéro de téléphone, puis valider pour lancer l’appel.
Donner un diagramme Etat/Transition spécifiant les aspects dynamiques des différents modes d’utilisation du téléphone portable en fonction des séquences d’appui-touche. On ne détaillera que les modes précisés ci-dessus (veille, numérotation, appel, réception, saisie dans le répertoire). On attachera une importance particulière à proposer un diagramme bien lisible en procédant par étapes successives d’imbrication des états.
Problème 1.  Réseau de transport.
Donner un modèle de classes UML d'un réseau de transport global couvrant un territoire géographique. Ainsi qu'illustré par les images ci-dessous, de nombreux éléments en interaction entrent en compte dans ce réseau de transport. Sur le territoire est répartie une population dont les individus utilisent les moyens de transport à leur disposition. Le territoire est maillé par un ensemble de routes interconnectées. Il est également couvert par un réseau d’antennes radio-cellulaires permettant la communication par téléphones mobiles et le suivi des déplacements de personnes. Des lignes ferroviaires passent par des gares d'échanges ou des lieux importants à desservir. Les usagers du réseau de transport sont des piétons, des cyclistes, des automobiles, des camions, etc. Une personne peut évidemment aller à pied, en vélo, en auto, etc.. Les véhicules circulent sur les routes, tandis que les camions peuvent également être transbordés par chemin de fer (ferroutage). Les compagnies de transport envoient des ordres à leurs flottes de véhicules pour desservir des demandes particulières de transport de marchandises et autres. Les trains, gérés par une grande compagnie de transport, effectuent des liaisons et s'arrêtent dans les gares à des horaires prédéfinis. Le réseau routier comporte des autoroutes, surveillées par des unités de sécurité et de secours, il comporte des routes nationales et départementales surveillées par la gendarmerie, etc...

Problème 2.  Robot hexapode.

(Voir page suivante)
Problème 2.  Robot hexapode.

Un robot hexapode est composé d'un corps et de 6 pattes articulées lui permettant de se déplacer à la manière d'un insecte au sol. Le mouvement d'une patte se décompose en deux phases : en rétraction, le pied de la patte est posé sur le sol et le mécanique de la patte effectue un mouvement de l'avant vers l'arrière, participant ainsi à la propulsion du robot. En protraction, la patte lève le pied du sol, le ramène en position antérieure et repose le pied au sol.

[image: image1.bmp]









Une classe Java Patte est fournie (ne pas la coder !), munie des méthodes:


public Patte() - le constructeur

public void retracter()  qui effectue la phase de rétraction

public void protracter()  qui effectue la phase de protraction

Chaque objet Patte est contrôlé par un objet de la classe ContrôleurPatte, qui est un thread, qui en invoque les méthodes retracter() et protracter() . Afin d'assurer l'équilibre du robot il est nécessaire de synchroniser les phases de protraction entre les différentes pattes. La règle est la suivante: une patte a le droit de lever le pied du sol uniquement si ses deux voisines ont le pied posé. Cette synchronisation est asurée par un objet de la classe Privileges qui gère les états des 6 pattes sous forme d'un tableau de valeurs booléennes (patte en protraction ou non). Avant de commencer la protraction d'une Patte, un ContrôleurPatte doit en obtenir l'autorisation de la part l'objet Privileges, qui est un objet partagé et qui doit donc être accédé de manière synchronisé. Si elle ne peut être accordée, c.-à-d. si une des deux pattes voisines est levée, le ContrôleurPatte est mis en attente. De même, lorsque la protraction est terminée, le ContrôleurPatte doit en informer l'objet Privileges afin qu'il notifie aux autres threads la possibilité de continuer les mouvements.

Donnez le code  Java des classes ContrôleurPatte et Privileges. (Note : il est nécessaire que chaque objet ContrôleurPatte connaisse son identifiant, c.-à-d. l'indice de la patte qu'il contrôle.)

Donnez le code Java d'une classe RobotHexapode dont la seule méthode main ( ... ) instancie correctement les objets Patte, Privileges et ContrôleurPatte selon le diagramme d'objets suivant:
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