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DIAGRAMA DE SEQUENCIA

MODELING MESSAGE-BASED BEHAVIOR WITH INTERACTIONS — CHAPTER 10

https://developer.ibm.com/articles/the-sequence-diagram/
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+ INTRODUCAO AO DIAGRAMA DE SEQUENCIA

*Representar a  interacdo  entre ‘
elementos em um modelo como uma
sequéncia de trocas de mensagens. l:

[ o -

*Um diagrama de sequéncia pode ser - L
escrito como uma especificacao de como [ ——
as partes de um sistema devem interagir * s A
e também pode ser usado como um - fil N

registro de como as partes de um zozuiww
sistema interagem.
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* Os elementos estruturais sao representados por
linhas do tempo indicando as sequéncias de
mensagens.

* O diagrama de sequéncia descreve a interacao
entre essas linhas do tempo como uma série
ordenada de ocorréncia que descrevem
diferentes tipos de eventos, como:

* 0 envio e recebimento de mensagens,
* a criacao e destruicao de objetos ou
* 0 inicio e o fim de execucdoes de comportamento.

* INTRODUGAO AO DIAGRAMA DE SEQUENCIA

freshman : Student
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& EXEMPLO

sd Handling Alert |

Isecurity guard [Elvis] : Advanced Operator %I | company security system : Surveillance System

!

lllegal Entry Detected (id= sensor id)

1

Intruder Alert (sensor id)

Raise Alarm()

L
|
alt | {automatic mode |
required} Auto Track() :
|
(oot {lost contact}
Lost Track

Cancel Alarm()

____________________________________ I
{manual mode '
required} :

| |
loop par J Pan Camera(strength) \:
l
I |- -
Tilt Camera(strength) [
~l
|
Cancel Alert() I
T [
'

FIGURE 10.1

An example sequence diagram.
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<+~ LINHAS DO TEMPO

* A principal caracteristica estrutural de uma interacao é a
linha do tempo. Uma linha do tempo representa o tempo
de vida relevante de uma entidade.

sd Camera Control [Lifelines] |

security guard[Elvis] : Advanced Operator - company security system : Surveillance System

FIGURE 10.3

An interaction with lifelines.
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- DESCRIGAO DE SEQUENCIA DE EVENTOS

* Quando uma interacao e executada,
o conjunto de ocorréncias

sd Ordering an Automobilc%

Ordenadas nO tempo é Chamado de : Dealer % : Manufacturing Plant

ordem e estrutura das ocorréncias
reais determina se o rastro e
consistente com a interagao.

rastro (trace). Uma comparagao da Order("GSX') :
|
|
|

|
|
|/ Automobile Delivered
|
|

* Mensagens podem ser trocadas
entre as entidades. Uma mensagem
pode ser enviada de uma linha do
tempo para si mesma para
representar uma mensagem que €
enviada e recebida pela mesma
entidade.
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& MENSAGENS

) A e nt | d a d e q u e e nVI a sd Camera Control [Simple Sequence])
mensa ge ns a SSI ncronas security guard [Elvis] : Advanced Operator -% | |company security system : Surveillance System
CO ntl n u a m a exec uta r select camera(camera id = "CCC1") >‘]l

enviada, no entanto se € L fcamera a = cccr
enviada uma mensagem e K
sincrona ele deve aguardar e getcurrent status("OK* oo

l
i
depOIS que a mensagem e : get current status() %—get e
|
|

a resposta da execucao. : pan cameralsirength = 2 J|
* Uma ponta de seta aberta ; get current status() ;
significa uma mensagem | P e A
assincrona. : :
| get status():"Moving*
* Uma ponta de seta fechada S get current status()Moving” fereeee SO
significa uma mensagem | |
sincrona. | |

* Uma ponta de seta em uma  rsure 105

| N h a t ra CeJ a d am OSt ra uma Synchronous and asynchronous messages exchanged between lifelines.
mensagem de resposta.



- EXECUCOES

sd Camera Control [Simple Sequence with Activations]/]

security guard [Elvis] : Advanced Operator % | | company security system : Surveillance System

I select camera(camera id="CCC1") \I

* O recebimento de g .

current camera = camera id

uma mensagem por get current status() |

b
>

uma linha do tempo ge taus
(current camera)

pode desencadear a I

exec u ga o d e u m get current status():"OK" |

R ettt -

co m p O rta m e nto . pan camera(strength ="2") 1

get current status()

* As ativacoes sao e
Sl m bo I OS r (current camera)
reta ng U Ia res _< get status():*"Moving"
get current status():"Moving*

sobrepostos ... Setcurent Saus) Moving” b
verticalmente em | |

linhas de vida. FIGURE 10.7

Lifelines with activations.

10
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+ CRIACAO E EXCLUSAO

* Uma mensagem de criagao

representa a criacdo de uma  [srosesmenm
insténcia e’ porta nto’ é a usermterface:UIl I:MomtorlngStatlonl

| create route()

primeira ocorréncia na linha . e
do tempo. | '

* Uma mensagem de exclusao e
termina em um tipo especial |
de ocorréncia chamada P R |
ocorréncia de destruicao, que - 1]

deve ser a ultima ocorréncia |

em uma linha do tempo.

FIGURE 10.8

Create and destroy messages.
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 Uma observacao de tempo
refere-se a um instante no
tempo correspondente a
ocorréncia de algum
evento durante a execucao
da interagdao, e uma
observacao de duracao
refere-se ao tempo gasto
entre dois instantes
durante a execucao da
interacao.
 Uma restricao de tempo e
uma restricao de duracao
podem usar observagoes
para expressar restrlgoes

envolvendo os valores
dessas observacoes.

~ REPRESENTANDO O TEMPO

sd Successful Camera Test )

user interface : Ul
| |
| test cameras() |

: Monitoring Station

t = now

[c1] : Camera [c2] : Camera

|

I

t perform self test() I

L Test in Progress(1) '

LS I

t+1.1+2

l camera test complete { } l

: (OK = true) [ :

:/ Test Complete(1, true) d = duration : :

S I | |

0 L Test in Progress(2) | :
w I perform self test() l
' camera test complete '
| (OK = true) |

I I

:/ Test Complete(2, true) ™15} : :

' System OK l I

ke l |

| I I

I I I

| - I I

| I I

FIGURE 10.10

Representing time on a sequence diagram.
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~ FRAGMENTOS

* Padroes mais complexos de interacao podem ser modelados usando
construcoes chamadas fragmentos combinados.

Seq - O sequenciamento fraco é a forma padrao de sequenciamento para todos os
operandos, portanto, raramente é indicado explicitamente.

Par - um operador no qual os operandos podem ocorrer em paralelo, cada um seguindo
regras de sequenciamento fracas. Nao ha ordem implicita entre ocorréncias em diferentes
operandos.

Alt/else - um operador no qual exatamente um de seus operandos sera selecionado com
base no valor de sua protecao. O protetor (guarda) em cada operando é avaliado antes da
selecao, e se o protetor em um dos operandos € valido, entao esse é selecionado. Se mais
de um operando tiver um protetor valido, a selecao nao sera deterministica. Um fragmento
else opcional é valido somente se nenhum dos protetores nos outros operandos for valido.

Opt - um operador unario que é equivalente a um alt com apenas um operando. Isso
implica que o operando é executado ou ignorado, dependendo da validade do guarda..

Loop - um operador no qual o traco representado por seu operando se repete até que sua
restricao de terminacao seja atendida. Um loop pode definir limites inferiores e superiores
no numero de iteracdes, bem como a expressao de guarda.
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& LINHAS PARALELAS

hungryPerson : Person

cookFood ( )

oven : MicrowaveOven

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

yummyFood

|<. ...................

nukeFood { )

rotateFood ( )

........... -
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& LINHAS ALTERNATIVAS

| bank : Bank | | theCheck : Check I account : CheckingAccol

I I I
. |
|

getamount { ) 2 |

l

l

l

N l

..amont LJ |
l

l

I

getBalance ( )|

l
PR balance

alt

[
[balance >= amount]

|
T
addDebitTransactjon { check
Number , amount )

[

|

storePhotoOfChecK ( theCheck )

Y

addInsufﬁentFunJFee ()
l

noteReturnedCheck ( theCheck )

h 4

returnCheck (theC}Leck )
' | T
[Ttl | |
| l
| l

LI_J




& LINHA OPCIONAL

register : ReqgisterOffice ar_: AccountsReceivable drama : Class
| | |
— : :
| |
getPastDueBalance ( studentld ) I
pastDueBalance >|;l:| I
R S tat St ot St S At I
'oplt J | I
[pastDueBalance = 0] | I
ddStudent ( studentld
a ent ( studentld ) { -
|
tCostOfCl | T
getCos ass () ! " ull
L classCost |

| T
chargeForClass ( ) | :
T 1
gl |
o | [



analyst : FinancialAnalyst

system : ReportingSystem secSystem : SecuritySystem

: Reports availableReports : Reports reportsEnu : Reports

aReport : Report

getavailableReports ( )

I
I
I

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I

getSecurityClearance { userld )

P
L

Level] add { aRey X 1t )

| | L
I hasAnotherReport
(et Sttt ied Sttt T
loop I I I
[hasanotherReport = true] I I
getNextRepqrt( )] | C
T T Ll
P | e |
| I T
| | |
getRequlredSecurityLevel { ) ! !
[ | I
< | rqquiredSecurityLevel | I_I

hasAnotherRFport (]

availableReports




3‘; INTERACOES COMPLEXAS DESCRITAS USANDO
OPERADORES FRAGMENT

sd Handling Alert

Isecurity guard [Elvis] : Advanced Operator ;%l | company security system : Surveillance System

! lllegal Entry Detected (id=sensor id) !

T
|
| .
| Intruder Alert (sensor id)

Raise Alarm()

|
 alt J {automatic mode :
|

required) Auto Track()
|
|_opt {lost contact}
Lost Track

{manual mode

required}
I
loop par J Pan Camera(strength)
>
|
b v v o ————————————— - |— .
Tilt Camera(strength) |
/'
|
|
1 8 Cancel Alert() |
L Cancel Alarm()
T |

FIGURE 10.12
Complex interactions described using interaction operators.
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-+ USANDO REFERENCIAS

* Para dar suporte a usos de sd End-to-End Scenario )

interacdes em larga escala,
. ~ . . security guard[Elvis] ;9{ company security system : Alarm System
uma intera gao pOde InCI uir um [gate1] : Perimeter Sensor : Advanced Operator : Surveillance System ref During Alert

uso de interagao que faca : I
referéncia a uma interacao | |
descrita em outro diagrama de ' 1
sequéncia.

* Osusos de interacao podem
ser aninhados, porque uma
interacao referenciada pode,
por sua vez, fazer referéncia a
outra.

* Esse recurso aumenta
significativamente a
escalabilidade das interagoes.

*  Também facilita a
reutilizacao, uma vez que

19 uma interagao pode ser
usada (ou seja, referenciada)

ref
Setup System

I I
T
loop alt ! {normal status}

Route Maintenance

| {alert status}
lllegal Entry

Raise Alarm()
Detected (gate1) | ref J

Handling Alert

th

| | Cancel Alarm()

ref
Shutdown System

I
|
I
I
|
I
|
I
I
I
I
I
I
I
|
I
|
I
|
I
I
|

. A A ——

por mais de um usando FIGURE 10.15

Interagao. Reference to another interaction.



- GATES

* Gates pode ser uma
maneira facil de modelar a
passagem de informacoes
entre um diagrama de
sequéncia e seu contexto.

*Um gate é meramente uma
mensagem que é ilustrada
com uma extremldade
conectada a borda do
quadro do diagrama de
sequéncia e a outra
extremidade conectada a
uma linha de vida.

getBalance ( accountNumber |

l
l

balance

Qust C Somer E‘E ,‘.Im ‘ ' Dﬁ!ﬁﬂ EI‘
1 L = | | B “

: withdrawCash ( accountNumber | J
3 mount ) ‘ ]

’ ¢ |
‘ getBalance ( accounthumber
‘ Balance Looku p(account Number)
| Real
| balarce
\
\
\
‘ debit ( accoun ber | amount
| Debit Account ()
\
\ J
‘ cash ’
r x

sd Balance Lookup ]
theirBank : Bank ledger : Accountl.edger buyersaAccount : CheckingAccount
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-+ ESTADOS

* Muitas vezes é util aumentar a representacao adicionando restricoes
sobre o estado necessario de uma linha de vida em um determinado
ponto em uma sequéncia de ocorréncias. Isso pode ser alcancado usando
um estado em uma linha do tempo.

sd Shutdown System )

security guard [Elvis] : Advanced Operator ;% company security system : Surveillance System
I [

|
Logged On |
|
|

Shutdown System

I
I
I
| {number of
| users==1}
I

Shutdown System('ok’) U

FIGURE 10.14
State invariants.




DIAGRAMAS DE BL! COS

MODELING STRUCTURE WITH BLOCKS — CHAPTER 7
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~ INTRODUCAO AO DIAGRAMA DE BLOCOS

* O bloco é a unidade modular da estrutura no SysML que é usado para
definir um tipo de sistema, componente, interconexao de componente ou
item que flui atraves do sistema, bem como entidades externas, entidades
conceltuais ou outras abstracoes logicas. Um bloco descreve um conjunto
de instancias que compartilham a definicao do bloco. Um bloco é definido
por suas caracteristicas, que podem ser subdivididas em caracteristicas
estruturais e caracteristicas comportamentais.

* O diagrama de definicao de blocos (bdd) é usado para definir blocos em

’Icoelrmos de suas caracteristicas e suas relac;c”)es estruturais com outros
OCOS:

bdd [model element kind] model element name [diagram name]

* O diagrama de blocos interno ou ibd se assemelha a um diagrama de
blocos tradicional e mostra as conexdes entre as partes de um bloco:

ibd [block] block name [diagram name]

23



¥ EXEMPLO DE DIAGRAMA DE DEFINIGAO DE

24

BLOCO

bdd [Package] Structure )

Camera

1

\

Protective Housing

ma |

Mount Assembly |‘|‘|

I

azimuth motor elevation motor

y

cm

\

Electronics Assembly

Camera Module

: MPEG Converter
: Composite Converter
- Image Processor

parts

parts
- Camera Housing
1a - Imaging Assembly
- Optical Assembly

Stepper Motor
Module

Platform

elevation gimbal

Tilt Gimbal

azimuth gimbal

Pan Gimbal

FIGURE 7.1

Example block definition diagram.
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& EXEMPLO DE DIAGRAMA DE BLOCOS INTERNOS

ibd [Block] Camera [Light Path] J

boundary : Camera Module
Light : Protective Housing - Light
Interface — _ Interface Eiker .
“flow properties > Filter——: Optical Assembly
- > in external light : Unpolarized Light ’ _ i ‘ %
external : out internal light : Polarized Light polarized : internal - |
Unpolarized Light Polarized Light Light

o5 FIGURE 7.2

Example internal block diagram.
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< BLOCOS

*O bloco é a unidade modular
fundamental para descrever a
estrutura do sistema no SysML.

* Qutros tipos de recursos de bloco—
parts, operations, value properties,
and ports — podem ser apresentado
em outros compartimentos do
simbolo do bloco.

26

bdd [Package] Automobile E:v.:-.n’ple/

Wheel Automobile
alles parts
pressure . ps eft front : Wheel
size - mm right front : Wheel

eft rear - Wheel

right rear : Whee

vallles
weight : kg

vehicle id : String

bdd [Model] ACME Surveillance Systems [Some Blocks

Products::Cameras::Structure::Camera

Components::Stepper Motor Module

Standard Definitions::Standard tem Definitions::Video
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» PROPRIEDADES

* Propriedades sao caracteristicas estruturais de um bloco.
Uma propriedade tem um tipo que define suas
caracteristicas, que pode ser outro bloco ou algum tipo
mais basico, como um “inteiro”, “float”, “boleano” ou
“string”.

* Part properties (parts for short) descreve a decomposicao de
um bloco em seus elementos constituintes.

* Reference properties cujos valores se referem a partes de
outros blocos.

* Value properties descreve as caracteristicas quantificaveis de
um bloco, como seu peso ou velocidade.



& PARTES

- ibd [Block] Camera [Part Connections])
bdd [Package] Automobile Example )
: Protective Housing
m2
Wheel Automobile
values parts - ma - Mount Assembly o
pressure . psi left front : Wheel
size - mm right front : Wheel
left rear - Wheel o
right rear : Wheel cm : Camera Module : Electronics Assembly
values
vehicle id : String Connecting parts on an internal block diagram.
bdd [Package] Structure J ibd [Block] Camera [Two ways of showing azimuth gimbal] )
Camera
T 1 ma : Mount Assembly

| mal

Protective Housing

J

e

Mount Assembly

i

Electronics Assembly

Camera Modu'e

: MPEG Converter
: Composite Converter

pars

parts
Camera Housing
i3 - Imagng Assembly|

azimuth gimbal : Pan Gimbal

ma.azimuth gimbal : Pan Gimbal
: Image Processor Optical Assembly
azimuth motor| elevation motor \L le evation gimbal Jlazmulh gimbal FIGURE 7.8
S’QV:JJ;‘:W Biattorm Tilt Gimba Ban Gmbal Showing deep-nested parts on an internal block diagram.

FIGURE 7.5

Showing a block composition hierarchy on a block definition diagram.

28
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“& REFERENCIAS
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bdd [Block] Camera [Power Subsystem] )

Mechanica Power

Subsystem
azimuth elevation
motor motor iris motor focus motor  power source
y N
- - Distribution Hamess h c r
Stepper Motor Brushless DC Moto:
Module referEnces Module Power Supply
Camera Hamess
Electronics Hamess
Mount Hamess
ibd [Block] Mechanical Power Subsystem )
e aaasmn B manssssassssunasam S TR
FIGURE 7.10 | source : PowsrSupply —| :Diskribution H ' iris motor : Brushless DC
b e : 1 L] [ Motor Module
Reference associations on a block definition diagram. e .- ' B T e
azimuth motor : Stepper
Motor Module
focus motor : Brushless DC
! Motor Module .
[ ———————
i elevation motor : Stepper i
! Motor Module :
[ S S ——
FIGURE 7.11

Reference properties and their interconnections on an internal block diagram.




& VALORES
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bdd [Package] Structure [Values]}

Camera

values
dimensions : Size = (0.04,0.02,0.01)
«normal={mean = "2.1", standardDeviation = "0.01"} power : W
«interval»{min = "0", max = "360"} pan field of regard : *
«interval»{min = "0.05", max = "0.1"} sensitivity : lux
«interval»{min = "0", max = "90"} tilt field of regard : *

Optical Assembly

values
aperture :mm = 2.4
«normal»{mean = "7", standardDeviation = "0.35"} focal length : mm

FIGURE 7.22

bdd [Fackage] Basic Deﬁni:ions)

wvalueTypes «valueTypes
aenumeration» Waypoint Size
I Quali
mage Yualty auss vales
frzrals % : Real width : m
low . .
y : Real height : m
normal i
. length : m
high
avalueTypes
Real
[AY
wvalueTypes wvalueTypes wvalueTypen
Frames per Second MHz MB

FIGURE 7.17

Definition of basic value types in a block definition diagram.

kage] Standard Cefritons [Dependenc e:lJ

Examples of property values and distributions.

amodellibrarys rrocle' Lorary

ope «liy . 4 ]

S Definitions . «imports $1 Value Types
metre : Unit L O }
denizonURI = "hzp:/\Wewv.bipm.org'ensslisl_brochuraichapter2/2-1/metre.hami” |
quantityKing = langth | |
Symbo =" | |
aimports _! |

- - - r-——-—-—-=- '.:impo-to

Ie - QuantityKind 8r . QuantityKind watt - Unit _I —] |
symbol =T symiol =77 uantitykind = powe * .

cam : . t‘y’fl.,,., i aemodelLibrary amodellibrarys

ymool =
Basic Definitions |Standard Item Definition
FIGURE 7.18

Importing the S| definitions defined by SysML.
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» RELACOES ENTRE BLOCOS

=

e COMPOSITE ASSOCIATIONS - descrever relacionamentos
entre partes e o todo.

* REFERENCE ASSOCIATIONS - descrever uma hierarquia
ogica que faz referéncia a blocos.

* HERITAGE - descrever a especializacao hierarquica dos

elementos

* Polymorfism — objetos diferentes, com a mesma raiz, que
podem responder a mesma solicitacao
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bdd [Package] Structure )

Camera

1

L

Protectve Housng

ma

Mount Assembly

I

azimuth motor le evation motor \L

&

|

Electronics Assembly

Camera Module

pares

: MPEG Converter
- Composite Converter
- Image Processor

pats
Camera Housing
1a : Imagng Assembly
Optcal Assembly

Stepper Motor
Module

Platform

le evation gimba

Tilt Gimba

lazimuth gimbal

Pan Gmbal

FIGURE 7.5

Showing a block composition hierarchy on a block definition diagram.
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bdd [Block] Camera [Fower Subsystem) )

Mechanical Power

Subsystem
azimuth sevaton
motor motor ins motor focus motor DOWIEr source
Stepper Motor Distribution Hamess Brushless DC Motor Sower Supo
Module references Module PeYy

Camera Hamess

Electronics Hamess

Mount Hamess

FIGURE 7.10

Reference associations on a block definition diagram.
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bdd [Package] Physical [Two Specialized Types of CameralJ

ablock»
Camera

pDarns

. Electronics Assembly

: Protective Housing
- Camera Module
ma - Mount Assembly

|

ablockx
Wired Camera|
parts

Ethermet Carc
Power Supply

ablocks
Wireless Camera

Darts
- Battery
: WiFi Card

values
Ibanery life : s{unit = hour}

FIGURE 7.48

Example of block specialization.
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“# POLYMORPHISM
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bdd [Package] Components [Imagingu

«block»
Image Sensor

values
frame rate : fps
resolution : pixel area

frame rate : fps = 12{redefines frame rate}

«block» «block»
Micron MT9T001 Aptina MTO9M034
values values

frame rate : fps = 45{redefines frame rate}

resolution : pixel area = 2048x1536{redefines resolution}| [resolution : pixel area = 1280x960{redefines resolution}

FIGURE 7.52

Two kinds of Imaging Assembly.
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FLUXOS

* Definir os fluxos (trocas) entre
diferentes partes de um
sistema pode fornecer uma
visao de suas interacoes.

* Cada propriedade de fluxo tem
um nome, tipo, multiplicidade
e direcao.

* Um fluxo de item especifica o

tipo do item fluindo e a
direcao do fluxo.

finit :'J
Light
values values
ertz)
FIGURE 7.23
tems that flow in the Camera system.
......... or--:—n:j)
Light Source Light Sensor
ea L LIg
FIGURE 7.24
Flow prope n block
cal Anz --':S‘.J
Light | | lLaser
ance :({.-;.- U
wblocke ()} LaserTest
Polarized Light structure
values M : Laser » {s‘. :Po
coherent : Coherent Light
polarized : Polanized Light
13 : Laser » {53 :
ht - Lig

FIGURE 7.27

Item flows between parts.
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Um bloco pode designar um comportamento como seu
comportamento principal, que comeca a ser executado quando
o bloco é instanciado. Outros comportamentos podem ser
designados como métodos, que fornecem o detalhe de como as
solicitacOes de servico sao tratadas.

Os comportamentos tém parametros que sdo usados para
passar itens para dentro ou para fora do comportamento
antes, depois e, as vezes, durante a execugao.

Uma operagao é um recurso comportamental que normalmente
é acionado por uma solicitagdo sincrona (ou seja, quando o
solicitante aguarda uma resposta). Cada operacao define um
conjunto de parametros que descreve os argumentos passados
com a solicitagcdo ou repassados depois que uma solicitacdo é
manipulada, ou ambos. Uma recepcao esta associada a um sinal
qgue define uma mensagem com um conjunto de atributos que
representam o conteudo da mensagem; Os Earémetros da
recepcao devem ser os mesmos que os atributos do sinal
associado.

O comportamento principal (também chamado de
comportamento do classificador) de um bloco comega a ser
executado no inicio da vida util do bloco e geralmente termina
no final de sua vida util, embora possa terminar antes disso.

O SysML suporta a nocao de polimorfismo, o que significa que
muitos blocos diferentes podem responder ao mesmo estimulo,
mas cada um pode fazé-lo de uma maneira especifica,
invocando um método especifico.

FIGURE 7.30

OS BLOCOS PODEM MODELAR O
COMPORTAMENTO (FUNCOES)

bdd [Package]Logical[Behaviora F-:—at.x'es])

xDlocke

Command Center

operations

prov threat report() : String

provreqd alert summary() : String

eqd incident video(alert - Alert Id) : MPEG4

provreqd status repori(system : System Id, report time : Date)

reqd «signal»Status Ack(id @ System Id, log time - Date)
asignals System On(id : System Id)

asignals System Off(id : System Id)

asignaleAleriid - System Id, alert : Alert Id)

asignal» Stand Down(id : System Id,

alert : Alert Id)

asignales Status Report(id : System Id, log time : Date, report : String)

xblocks

Surveillance System

classiier behavior

«stateMachinesSurveillance System( )

owned behaviors
xactivity»Monitor Site( )

ractivitysHandle Status Request(camera id:Integer):String

operations
reqd threat report() : String
prov inciden: video(aler: - Alert Id) : MPEG4
reqd «signal»Status Report(id : System Id, log time
prov «asignals Status Ack(id : System Id, log time : Date
reqd «signalsSystem On(id : System Id)
reqd «signalsSystem Off(id : System Id)
reqd esignaleAlert(id - System Id, alert : Alert Id)

[

Blocks with behavioral features.
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&= PORTAS

* Uma porta representa um ponto de

acesso no limite de um bloco e no
limite de qualquer parte ou referéncia
digitada por esse bloco. Um bloco pode
ter muitas portas que especificam
pontos de acesso diferentes. As portas
podem ser conectadas umas as outras
Bor conectores em um diagrama de

locos interno para suportar a

interacao entre as partes.

e A full port é equivalente a uma parte no
limite do bloco pai que é disponibilizada
como um ponto de acesso de/para o
bloco.

e A proxy port nao constitui uma parte de
seu bloco pai, mas fornece acesso
externo de/para os recursos de seu
bloco pai ou partes do bloco sem
modificar suas entradas ou saidas.

bdd [Package] Phys

cal [Camera Mounting Interfac

Camera

ngnt en
back [1] front [1] back [1]

FIGURE 7.32

A full port with nested ports.

bdd [Package]

Physical [ Wired Can

nera Physcal Interface]

ablocks
Wired Camera

{ Dack

FIGURE 7.34

A block with nested ports.




& CONECTANDO PORTAS

ibd [Block] Wired Camera[Wired Can*-:—'alJ «proXys
video :
ma : Mount Assembly - Electronics Assembly Composite
Video
. Interfacs
[] — u;‘U“n : Platform - CompOSIte == E
wTulle plate : [5 .
mount : Mounting Converter - Composite
Mount Plate Video Interface
' «Proxyw»
«Proxy» )
power : 3 Pin : RJ4E-
AC Plug I.n.er‘ac-_-‘
— Interface : Power Supply : Ethernet Card (Female) «proxy» r
[_I «proxys sthemet - &
power : 3 Pin RJ45
AC Plug Interface
39 , .
Interface (Female)
FIGURE 7.35

Connecting ports internally to a block.



& FLUXOS DE ITENS ENTRE PORTAS.

ibd [Block] Camera[Light Path;J

;&r:;;):y : : Camera Module
. i i «proxyw» _
lntelgrfgtce : Protective Housing light ir:' : ?ﬁ.l?e“r» [
MOW Droperties Filter . Filter—5: Optical Assembly
> n external light : Unpolanzec Light ’ >
external : out intemal light : Polarized Light polanzed : internal :
Unpolarized Light Polarized Light Light

40 FIGURE 7.44

item flows between ports |
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bdd Package] Logical [Forts and lnterfacele
Login
User g Support
Inputs ogin
’ «blocks TN Support oplecks
Ul login Monitoring Station video - Video
P services Route login services Interface [7]
user if ro(ute)\ AL Management
requests Route O route requests
User R Management control : Control
Outputs ‘ C]/ test feedback : Interface [0..7]
Test Test Tracking
Tracking Test
Tracking
FIGURE 7.46

Defining a service-based interface using proxy ports.
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+ INTRODUCAO AO DIAGRAMA PARAMETRICO

* Um esforco de projeto tipico inclui a necessidade de executar
muitos tipos diferentes de analises de engenharia, como
estudos comerciais, analise de sensibilidade e otimizacao de

projeto.

*O SysML introduz o bloco para suportar a construcao de
modelos paramétricos.

* Um bloco de restricao € um tipo especial de bloco usado para
definir equacdes para que elas possam ser reutilizadas e

interconectadas.

* Os blocos de restricao tém duas caracteristicas principais: um
conjunto de parametros e uma expressao que restringe esses
parametros.



<~ DIAGRAMA PARAMETRICO

bdd [Package] Power Analysis)
«constraint»
Power Consumption
constraints
pe : Joule's Law
ps : Power Sum par [ConstraintBlock] Power ConsumptioDJ
parameters N
component demands : W [0.."] pe: Joule’s Law
current : A t: A
vol v curent : A[_| current - A
oltage : V []
Y power : WI—‘|’ o [: voltage : Vi
pe ps
«constraint» «constraint» [ Ttotal power : W
Joule's Law Power Sum ps: Power Sum component demands : W [0.."]
consfraints consfrainfs . i
t d ds : W [0..
{power = current*voltage) {total power = sum et —
(component demands)}
paramefers
cument : A parameters FE 8.5
voltage : V component demands : W [0..7] Internal details of the power consumption equation using a parametric diagram.
power : W total power: W

FIGURE 8.5
A hierarchy of constraints on a block definition diagram.
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par [Block] Mechanical Power Subsystem [Power Consumption] )

7~

~N

demand equation
: Power Consumption

power source

o ——————— — —— — — — — —

voltage : V [:

voltage : V

current : A |:

component demands : W [0..%] |:

rh

vy

: Collect

cl:W D

c2:W

current : A

———

c:WI[0..%]

:I c3:W

- —

———

FIGURE 8.7

Binding constraints to properties on a parametric diagram.
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~&= POSSIBILIDADE DE SIMULACAO DINAMICA

par[Block] Accelerating Object [Distance Traveled] )

a:m/s2=9.8

i_ B _ ﬁ;f_e;e_n::; (_:I_OI:I;: ( : Distance at TO )
: } {if (t=0) d=0}
| time:s | :
Il : . t . S d ‘m )
d:m
[ d:m h
: Distance Equation
{d=u*t+(a*t?)/2)

t:s

a: m/s?

: 1
L u:m/s )

46 u:m/s'=0
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-+ PARAMETRIZANDO PERMITE COM PARACAO

bdd [Package] Night Performance [Measures of Effectiveness] )

Camera

values
«moe»power consumption : W
«moe»environmental friendliness : Integer
«moe»light level : lux
«moe»weight : kg

T

Camera with Light Low-Light Camera

values values

«moe»power consumption : W = 20
«moe»environmental friendliness : Integer = 4
«moe»lightlevel : lux = 0.01

«moe»weight : kg = 0.3

«moe»power consumption : W = 10
«moe»environmental friendliness : Integer = 10
«moe»lightlevel : lux = 0.25

«moe»weight : kg = 0.2

FIGURE 8.14
Two variants of a camera for handling low-light conditions.
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" ROTEIRO DOS DIAGRAMAS
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Diagrama de blocos
e Estrutural
e  Funcional

Diagrama de Interfaces

Diagrama de Cenarios

Trocas funcionais
O Trocas entre componentes

Diagrama de Fluxo Funcional
* (Cadeia funcional (eFFBD)

Use Cases

Structure

Behavior

Diagrama de
Capacidades

Casos de uso
MissOes e Capacidades

Diagrama de
Modos/Estados

Diagrama de Classes
(Dados)



- TEORIA

e Stakeholders e Arvore de Produto /

e CONOPs Decomposi¢ao do Sistema
* Dualidade

« Requisitos Comportamento/Estrutura

* Ciclo de Vida

* Funcao

* Arquitetura
* Funcional / Hieradrquica
* Coesdo e Acoplamento



