Dossier SysML - Robot KAMEL
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I. Contexte

Diagramme de cas d'utilisation (SysML Use Case Diagram)
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Diagramme de contexte (SysML Context Diagram)
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II.

Cahier Des Charges Fonctionnel

Diagramme des exigences (SysML Requirements Diagram)
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III. Diagrammes structurels

Diagrammes de définition de bloc (SysML Block Definition Diagram)
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Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)
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IV. Diagrammes Comportementaux

Diagramme d'activité (SysML Activity Diagram)

Diagramme de séquence (SysML Sequence Diagram)

Diagramme d'états/transitions (SysML State Machine Diagram)

V. Divers
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