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Disseny d’un sistema de gesti6 per a una cambra de congelacio robotitzada de masses congelades.

Disseny d’un sistema de gestié per a una cambra de congelacié robotitzada de masses
congelades.

Algun dels grans fabricants del sector de les masses congelades, fan servir robots per
'emmagatzematge, servei i gestio dels productes de les cambres de congelacié. Aquests ro-
bots només emmagatzemen i serveixen palets de caixes d'un mateix tipus de producte, aixi
doncs, només son utils quan el client és un gran consumidor com un distribuidor o una delega-
cio, perd no un petit comerg, com un restaurant o una fleca, els quals també son clients poten-
cials del fabricant. Per tant, el problema esdevé en el moment de servir a aquells clients que
tenen problemes d’emmagatzematge i aleshores es veuen obligats a fer comandes de varis
productes i que, a més a mes, en la seva totalitat no fan ni molt menys un palet sencer. A partir
d’aqui la idea és dissenyar un sistema, utilitzant la técnica de I'orientacié a objectes (O-O), que
gestioni un conjunt de robots que a més d’emmagatzemar i gestionar una cambra de congela-
cio, siguin capacos de servir les comandes fent una seleccio de caixes de productes concrets,
és a dir, aquelles que sol-licita el client que ha fet la comanda per caixes i no per palets. Per
guestions d’organitzacio i d'stockatge, aquests robots han de ser independents dels altres, és a
dir, han de treballar en una cambra independent a la dels robots que treballen per palets (actu-
alment aquesta feina la fan treballadors que ja treballen dins d’'una cambra independent a la
dels robots).
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1. INTRODUCCIO
1.1. Justificacié del TFC i context en el qual es desenvolupa
1.1.1. Punt de partida

Per fer el disseny partirem de la descripcié que tenim del sistema’. Aquesta des-
cripcié, juntament amb la descripcié detallada dels principals objectes que forma-
ran part del sistema?, no esta extreta d’'una empresa de masses congelades real, i
per tant, és totalment ficticia, encara que per crear-la, s’ha seguit el model d’'una
empresa real on es pot donar la necessitat de crear una cambra de congelacio ro-
botitzada de les caracteristiques proposades. S’ha intentat que en aquesta docu-
mentacié no falti cap detall per poder desenvolupar el TFC amb éxit. Per aconse-
guir-ho, a partir del model de 'empresa real de masses congelades, s’han intentat
reflectir quins serien els punts de vista i necessitat dels diferents tipus d’empleats
gue participarien, d’'una forma directa o indirecta, en la manipulacié del sistema.

1.1.2. Aportacio del TFC

Si 'empresa té un gran volum de clients minoritaris, encara que la inversio inicia
gue s’ha de fer per implementar el sistema dissenyat sigui elevada, els avantatges
en un futur immediat son considerables, assumint la inversié inicial i augmentant
els beneficis de 'empresa:

oE| fet que la manipulacio dels productes de la cambra estigui feta per robots i no
per persones, fa que el servei als clients minoritaris sigui molt més rapid i eficient,
ja que la rapidesa en la manipulacié dels productes que pot aconseguir un robot
€s molt més elevada que la que pot aconseguir una persona, i per un altre costat,
la probabilitat d’errors en la manipulacio dels productes es redueix considerable-
ment perque un robot fara el que li ordeni el sistema sense cap tipus de variacio,
mentre que si la manipulaciod és feta per persones, entra en joc el factor equivo-
cacid i per tant hi ha un risc afegit d’errors. Aixdo donara com a resultat un millor
servei i un augment de la capacitat de servei, podent efectuar més serveis dels
gue abans de la implementacio del sistema s’estaven fent.

ePel que fa als riscos laborals, I'implementacié del sistema també aporta beneficis
per I'empresa i el treballador, ja que treballar a 20° graus sota zero (qué és la
temperatura de les cambres de congelacid), per moltes prevencions que es
prenguin, comporta moltes malalties (moltes d’elles croniques) que fan que el
treballador tingui que deixar la feina amb les consequéncies negatives que aixo
comporta tant pel treballador com per 'empresa. Per un altre costat, una persona
no pot estar més d’'un temps determinat treballant en aquestes condicions termi-
gues, amb la qual cosa I'empresa és veu obligada a augmentar el personal de la
cambra per fer torns, o bé, a aturar el treball dins la cambra fins que el treballador
pugui tornar a entra dins d’ella. Amb els robots no existeixen cap d’aquests in-
convenients: poden treballar de forma continua sense risc a agafar malalties,
menys quan s’espatllen, pero el risc d’espatllar-se és molt més inferior al risc que
té un treballador en posar-se malalt i el seu temps de recuperacié és molt més
curt que el d’un treballador.

! Mirar I’ apartat 2.1 “Descripcio del sistema’ del capitol 2.
% Mirar |’ apartat 2.2 “ Descripci6 detallada del's principals objectes del sistema’ en el capitol 2.
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1.2. Objectius.

L’objectiu general i principal és dissenyar un sistema que gestioni una cambra de
congelacié robotitzada formada per un conjunt de robots que a més
d’emmagatzemar i gestionar la cambra, siguin capagos de servir les comandes
fent una selecciod de caixes de productes concrets, és a dir, aquelles que sol-licita
el client que ha fet la comanda per caixes i no per palets..

El sistema ha de ser capag de®:

e Gestionar les rutes que fan els transportistes per lliurar les comandes als clients:
- Assignar una ruta a un nou client.
- Eliminar d'una ruta a un client que s’ha donat de baixa.
- Crear una nova ruta.
- Dividir una ruta en dues rutes noves.
- Modificar una ruta.

e Gestionar les comandes fetes pels clients en realci6 al seu lliurament:
- Organitzar les comandes fetes pels clients en repartiments.
- Crear subrutes temporals de les rutes existents.
- Crear nous repartiments.

e Gestionar les accions i respostes dels robots:
- Enviar als robots les comandes que s’han de servir.
- Gestionar el servei de les caixes de les comandes enviades als robots.
- Gestionar el canvi d’'ubicacié dels palets dins la cambra.
- Gestionar I'entrada d’'un nou palet dins la cambra.
- Gestionar la caducitat d’'un palet de dins la cambra.

e Gestionar les devolucions de les caixes fetes pels clients.
Els objectius metodologics del TFC sén:

eUtilitzar la técnica de l'orientacio a objectes (O-O) per analitzar i dissenyar el sis-
tema.

eSequir les dues primeres etapes del cicle de vida del Rational Unified Process, és
a dir, 'etapa d'’inici que correspon a la recollida de requisits i I'etapa d’elaboracio
gue correspon a I'analisi i disseny.

eUltilitzar el model UML en la construccio dels diagrames que ens descriuran di-
versos aspectes de I'estructura i la dinamica del sistema.

eUtilitzar el métode de disseny de la persisténcia basat en les bases de dades re-
lacionals.

eUtilitzar el patr6 Template Method per dissenyar els gestors de disc.

1.3. Enfocament i metode seguit.

Com hem vist en I'apartat 1.2. d’aquest capitol, un dels objectius és seguir el me-
tode orientat a objectes seguint el cicle de vida del Rational Unifed Process en les
seves dues primeres etapes, i per tant, a partir de la descripcié del sistema” i de la
descripcié detallada dels seus principals objectes®, en el capitol 2, farem la recolli-
da i documentacio dels requisits delimitant I'abast del sistema, per després, en el

® Mirar la descripci6 textual del casos d' s al capitol 2 apartat 2.6 “ Descripcio textual dels casos d' Us”.
* Mirar |’ apartat 2.1 “ Descripci6 del sistema’ del capitol 2.
® Mirar | apartat 2.2 “ Descripci6 detallada del's principals objectes del sistema’ del capitol 2.
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capitol 3, passar a fer el seu analisis, i finalment, en el capitol 4, realitzarem el dis-
seny, a partir de I'analisi de la recollida i documentacié de requisits fet en el capitol
3, establint 'arquitectura general del sistema.

En la realitzaci6 dels diferents diagrames que ens descriuen aspectes de
I'estructura i dinamica del sistema (com el diagrama de casos d'Us, el diagrama
estatic de classes,....) es fara servir el model UML usant la eina Visio Professional
2002 de Microsoft.

Pel que fa al disseny de la persisténcia, es fara servir el metode basat en les ba-
ses de dades relacionals ja que la base de dades de I'empresa és una base de
dades relacional i per dissenyar els gestors de disc de la base de dades farem
servir el patré6 Template Method, en el qual hi ha una superclasse abstracta (Ges-
torGeneric) i dues subclasses intermedies, GestorRelacional i GestorFitxers, que
soén superclasse de tots els gestors relacionals i de tots els gestors de fitxers res-
pectivament. En el nostre cas els gestors seran relacionals, i per tan, farem servir
GestorRelacional.

1.4. Planificacid.

En el seglient diagrama de Grantt es pot veure quina planificacié s’ha seguit per
realitzar el TFC:

[ | - | - —
1 141052004 D1/0972004 1y 1d PA 002004
1 A 1270200 am _
fremora]
] 151102004 0771172004 @ _
3 T
1 VLA T 5 L! TR
1 IiIRDE (TiRDE 5 ! AT rament PAGS (16 2201 |
R [ Al il 7
1 D77122004 100772009 Dy 1d L-iw

—

Diagrama de Grantt per ala planificacié del TFC

eLa columna “Tasca”, indica el nom de cadascuna de les tasques que s’han de
realitzar.

el a columna “Inici” indica la data en que s’ha de comencar la tasca.

elLa columna “Final” indica en quina data s’ha d’acabar la tasca.

el a columna “Duracid” el temps total que hi ha per realitzar la tasca en setmanes
(“w”) i dies (“d").

oEls indicadors que veiem en el diagrama de Grantt ens indiquen quina posicid
ocupen les segients dates rellevants:

- La data d'inici i de final del TFC.
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1.5

- Les dates de lliurament de les tres PAC’s. On la PACL1 correspon a la docu-
mentacio de la planificacid, la PAC2 a la documentacio de la memoria referent
al capitol 2 “Recollida i documentacié de requisits” i al capitol 3 “Analisi”, i fi-
nalment, la PAC3 correspon a la documentacio de la memoria referent al capi-
tol 4 “Disseny”.

- La data de lliurament de la memoria i la presentacio.

Pel que fa a la “Revisio i finalitzaciéo de la memoria”, dir que fa referéncia a la re-
daccié dels capitols 1i 5 °, a la redaccié de la bibliografia, i a la revisié del glossari,
annexos i nucli de la memoria, que s’hauran fet al llarg de la recollida i documen-
tacié de requisits, de I'analisi i del disseny, quan en el diagrama de Grantt ens re-
ferim a “Redacci6 capitol....” ’. Per aquest fet, he allargat el periode d’analisi i dis-
seny, demorant el lliurament de les PAC’s 2 i 3 a les dates indicades en el diagra-
ma de Grantt.

Productes obtinguts.

En el capitol 2 “Recollida i documentacio de requisits”, s’han obtingut els seglients
productes:

eGuions: Obtenim dos guions, el del robot i el de I'operador logistic. Aquests dos
guions ens expliquen les operacions més frequents que faran I'operador logistic i
el robot en relacié al sistema de gestio..

eActors: Obtenim cinc actors, Operador logistic, Robot, Sistema de fabrica i Ins-
tant temporal, els quals interactuen amb el sistema donant-li o rebent informacio.

eCasos d'lis: Obtenim 22 casos d'us®. Els quals ens indiquen els processos auto-
noms iniciats per un actor o per un altre cas d'Us del sistema. Representen les
funcions ofertes pel sistema, identificant les entrades i les sortides i descriuen el
gue d’aquestes funcions.

eDiagrama de casos d'Us: Aguest diagrama ens indica les relacions d’extensio o
d’inclusié que hi ha entre els casos d’'Us del sistema, alhora que ens indica quins
actors interactuen amb quins casos d’Us per activar-los, o bé, per rebre informa-
cié generada en el cas d’'us que li envia la informacio.

eRequeriments de la interficie d’'usuari: Son tots aquells requeriments que s’han
de tenir en compte en el moment de dissenyar les interficies d’usuari, que en a-
guest cas només seran dissenyades per a la figura de I'operador logistic.

En el capitol 3 “Analisi”, s’han obtingut els seglients productes:

e Classes d’entitat: En principi obtenim 14 classes d’entitat a partir de la descripcié
textual dels casos d'Gs’, perd en la construccié del diagrama estatic de les clas-
ses d'entitat’® afegirem una nova classe, per tant, obtenim 15 classes d’entitat.
Aquestes classes corresponen als objectes del domini del sistema, dels quals el
sistema ha de fer servir informacio.

e Classes de frontera: En el nivell d’analisis representen la interficie d’'usuari per
pantalla.

e Classes de control: En el nostre cas, hi ha una per cada cas d’'Us i seran les res-
ponsables de crear o esborrar les classes de frontera.

® Mirar I'index del TFC.

" Mirar tasca 3, 5i 7 del diagrama de Grantt.

® Mirar taula de |’ apartat 2.5 del capitol 2.

® Mirar apartat 3.1 “Identificacié de les classes d entitat” del capitol 3.

1% Mirar apartat 3.5 “Identificacié d’ associacions entre classes d’ entitat” del capitol 3.
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1.6.

e Diagrames de sequiéncia: Els diagrames de seqiéncies que hem obtingut ens
han servit per comprovar si falta algun objecte o algun comportament en
I'especificaci6 del sistema™”.

e Diagrama estatic d’analisi: Aquest diagrama ens mostra les diferents relacions
gue hi ha entre les diferents classes d’entitat, sense incloure ni els atributs, ni les
operacions de les classes.

e Atributs de les classes d’entitat: Cadascuna de les classes d’entitat té un conjunt
d’atributs d’instancia que en serveixen per definir els objectes de les diferents
classes.

e Paquets d’analisi i de servei: Hem obtingut tres paquets d’analisi, GestiORutes,
Gesti6Cambra i GestioDevolucions. Aquest tres paquets en que s’ha dividit el
sistema ens facilitaran la feina en el moment d’'implementar-lo, dividint la feina
d'implementacié en diferents grups, un per cada un dels paquets. Cadascun
d’aquests paquets té un conjunt de paquets de servei cadascun dels quals reu-
neixen un conjunt de casos d’'Us relacionats entre si.

En el capitol 4 “Disseny”, s’han obtingut els seguients productes:

e Classes agregades: Hem obtingut classes agregades a les classes del sistema
administratiu i de fabrica que fem servir per poder agregar-hi nous atributs i ope-
racions.

e Operacions: Son les operacions de les classes d’entitat i de les classes de con-
trol obtingudes en I'etapa d’analisi.

e Diagrames estatic de disseny: Diagrama estatic de les classes d’entitat amb els
seus atributs, operacions i visibilitat de ambdues.

e Model entitat-relacié: Obtingut a partir del model estatic ens serveix per disse-
nyar les taules relacionals de la base de dades.

e Taules relacionals: Obtingudes a partir del mode entitat-relacio, son les taules
relacionals del nostre sistema que han d'implementar-se a la base de dades de
'empresa. Hi ha una per cada una de les classes d’entitat.

e Gestors de disc: Proporcionen les operacions basiques sobre les files de les tau-
les relacionals del nostre sistema. Hi ha un per taula.

e Disseny de la interfice d’'usuari a partir de les diferents classes i dels requisits
obtinguts al capitol 2.

e Subsistemes: Els subsistemes obtinguts corresponen amb els paquets d’analisi
obtinguts a I'etapa d’analisi.

Breu descripcio.

El capitol 2 “Recollida i documentacio de requisits”, comenca amb la descripcio del
sistema per després passar a identificar els guions, actors i casos d’Us extrets de
la descripcid. Continua fent una descripcié textual dels casos d’'ds. Finalment és fa
una especificacié dels requisits de la interficie d’'usuari.

El capitol 3 “Analisis”, comenca identificant les classes d’entitat, frontera i control a
partir de la documentacio textual dels casos d'Us feta al segon capitol, per des-
prés, a través de diagrames de sequéncies, comprovar si hi ha alguna classe més.
Continua identificant les associacions i atributs de les classes d’entitat. Finalment
identifica els paquets d’analisi i de servei en que és pot dividir el sistema.

El capitol 4 “Disseny”, comenca dissenyant la reutilitzacié de les classes d’entitat
del sistema administratiu i de fabrica que es veuen implicades en el nostre siste-
ma, per continuar identificant les operacions de les classes d’entitat i control, i re-

" Mirar apartat 3.4 “Modelat d' interaccions entre classes: diagrames de seqgiiéncies’ del capitol 3.
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visant si a les classes d’entitat els manca algun atribut o s’ha de modificar. Com a
resultat d’aquests primers passos es crea el diagrama estatic de disseny. A conti-

nuacio és fa el disseny de la persisténcia de les dades del sistema, per acabar fent
el disseny de la interficie d’usuari i dels subsistemes.
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2.

RECOLLIDA | DOCUMENTACIO DE REQUISITS

2.1.

Descripcio del sistema

La descripcio del sistema esta dividida en 5 apartats: Organitzacio cambra de
congelacié, Rutes de repartiment, Comandes, Devolucions i Productes.
Aquesta és tota la informacié de que es disposa per crear el sistema, i per tant,
d’on es treuen totes les dades necessaria per I'obtencié dels requisits del sistema
(objectius, classes, operacions, requeriments no funcionals,...).

2.1.1. Organitzacié cambra de congelacio

La cambra estara dividida per prestatgeries formant passadissos. A cada un
d’aquests passadissos trobarem un robot que s’encarregara de la recepcié, orga-
nitzacio i servei dels productes que tindra a les prestatgeries d’esquerra i dreta.
Cada un dels passadissos es comunicara a I'exterior per una porta per on els ro-
bots recolliran i serviran els productes pertinents*%.

Dins la cambra hi haura emmagatzemats dos palets de caixes de cada un dels ti-
pus de productes que es fabriquen. El sistema ha de controlara el stockatge de la
cambra. Cada palet pot contenir 60, 30 o 15 caixes d’'un determinat producte, de-
pen de la mida de la caixa (gran, mitjana o petita) que ve determinat pel producte
qgue conté. Pel que fa a I'organitzacio dels productes dins la cambra, cada palet té
una ubicacié determinada identificada per un codi. Les ubicacions dels palets es
distribueixen en dues files al llarg de cadascuna de les prestatgeries, formant co-
lumnes de dos ubicacions. A cadascuna de les columnes es col-loquen els dos pa-
lets d’'un mateix producte, a la part de sobre el palet que ha entrat I'Gltim i a la part
de sota el que ha entrat primer 3. El robot per servir les caixes sempre agafara les
caixes del palet de sota (qué son les que caducaran abans). Un cop s’acabi el pa-
let de sota, el sistema avisara al robot que col-loqui el palet de sobre a sota i de-
manara a fabrica la fabricacié d’'un nou palet que el robot col-locara a sobre quan
aquest li sigui servit. Cal tenir en compte que pot passar que alguna o algunes cai-
xes caduquin dins la cambra perqué no tinguin demanda, aquest fet també s’ha de
controlar per treure el palet caducat de dins la cambra i reposar-ho per un de nou.
Quan un palet caduqui el sistema avisara al robot pertinent, demanara a fabrica la
fabricacié d’'un nou palet de les mateixes caracteristiques i el robot retornara el pa-
let a 'exterior de la cambra.

2.1.2. Rutes de repartiment

Els robots en el moment de servir les caixes han de seguir un ordre determinat.
Aquest ordre esta determinat per les rutes que I'operador logistic ha assignat a
cadascun dels transportistes, és a dir, quan es carrega un camio encarregat de fer
el repartiment d’'una determinada ruta, hem de tenir en compte que la comanda
gue es lliura primer és I'tltima en carregar-se. Cada un dels clients estara assignat
a una unica ruta i cadascuna de les rutes tindra assignada una quantitat de clients
variable, és a dir, el nombre de clients en les diferents rutes no té perque ser igual
I aquest nombre pot variar segons els clients es donin d’'alta o de baixa. Quan es
fa un client nou I'operador logistic s’encarrega d’assignar-li una ruta determinada,
donar-li un lloc determinat dins la ruta (depenent de la seva adreca) i canviar el lloc
dels clients posteriors a ell (tots els clients posterior a ell, han de desplagar-se un
lloc cap a baix). De la mateixa manera, si un client es dona de baixa I'operador lo-

2 Mirar Annex 1
3 Mirar Annex 2
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gistic I'eliminara de la seva ruta i canviara el lloc assignat dins la ruta d’aquest cli-
ent als clients que soén visitats posteriorment a aquest (tots els clients posteriors a
ell, han de desplacar-se un lloc cap a dalt dins la ruta). El que si cal tenir en comp-
te és que un codi postal no pot pertanyer a dues rutes alhora, ja que es calcula
gue un codi postal pot arribar a tenir un maxim de 15 clients, amb la qual cosa no
té sentit que dues rutes comparteixin un mateix codi postal. Un transportista no-
més té una ruta assignada la qual fa cada dia. Fer una ruta no implica visitar a tots
els clients de la ruta, sin6 només a aquells clients que han fet una comanda per un
dia determinat.

2.1.3. Divisi6 de rutes de repartiment

Pot donar-se el cas que un dia determinat les comandes d’una ruta superin la ca-
pacitat del cami6 assignat a aquesta ruta, llavors el sistema dividira la ruta. Si la
capacitat del camio és superada en 60 caixes 0 més de mida gran, I'operador lo-
gistic assignara a un transportista eventual per a que faci aquests repartiments, si
la capacitat del camid és superada en menys de 60 caixes de mida gran, llogar a
un transportista eventual no surt a compte i per tant el repartiment d’aquestes cai-
xes el fara el mateix transportista que fa la ruta inicial. Aquests transportistes even-
tuals no pertanyen a la plantilla de I'empresa. Si aquest fet es converteix en un
continuo, I'operador logistic haura de dividir la ruta de forma definitiva i cadascuna
de les divisions es convertira en una nova ruta a la que li assignara un nou trans-
portista fix (passara a formar part de la plantilla de 'empresa), menys una d’elles
qgue es considerara una modificacio de la ruta inicial ja que I'Gnic canvi que patira
€s una reduccio de clients, els quals passaran a formar part de les noves rutes.
Per a que una ruta surti a compte el transportista de la ruta com a mitja ha de fer
30 repartiments diaris (180 setmanals) d'una mitja de 4 caixes de mida gran ca-
dascun, és a dir ha de repartir una mitja de 120 caixes de mida gran diaries (720
setmanals). Per tant, sortira a compte dividir la ruta de forma definitiva si la mitja
de 720 caixes de mida gran setmanals, passa a convertir-se en una mitja de 1440
caixes setmanals. En tot cas I'Gltima paraula en la divisié definitiva de rutes la té
I'operador logistic.

2.1.4. Comandes i Repartiments.

Una comanda és un conjunt de caixes d’un tipus o0 més de productes servides per
un o més robots i demanades per un unic client. Els robots no poden comencar a
servir una nova comanda d’'un mateix repartiment fins que no acaben de servir la
comanda actual, i no poden comencar a servir les comandes d’'un nou repartiment
fins que no acaben de servir totes les comandes del repartiment actual. Un repar-
timent és un conjunt de comandes fetes pels clients d’'una mateixa ruta i repartides
pel mateix transportista al llarg de la seva ruta diaria. Les comandes son introdui-
des en el sistema administratiu per I'administratiu i el sistema s’encarregara de
crear els repartiments segons les rutes assignades a cada client. En el moment de
fer el repartiment s’ha de tenir en compte la mida i la quantitat de caixes de les
comandes per no sobrepassar la capacitat maxima de carrega del camié. Els re-
partiments sén d’'un dia per l'altre com a minim, per tan I'operador logistic ha de
deixar enllestit els repartiments el dia anterior al repartiment per evitar qualsevol
problema (Contractar més camions si calen, dividir rutes, introduir nous clients si
es dona el cas, etc..). L'administratiu li passa les comandes al sistema a través del
sistema administratiu. Quan hi ha un cami6 apunt per ser carregat I'operador lo-
gistic consulta els repartiments que s’han de lliurar aquest dia, selecciona el repar-
timent que ha de fer el camié i el sistema passa la primera comanda del reparti-
ment que s’ha de servir a tots els robots, quan un robot ha servit totes les seves
caixes de la comanda avisa al sistema (si el robot no té caixes per servir en la
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comanda avisa al sistema com si ja hagués servit totes les caixes) i el sistema
descompta les caixes servides dels palets corresponents. Quan el sistema rep
l'avis de tots els robots, aquest els hi passa la segona comanda del repartiment, i
aixi fins que acaben de servir totes les comandes del repartiment.

2.1.5. Devolucions

Poden existir devolucions de producte perqué hi ha hagut algun error en la co-
manda/es d’'un 0 més clients, o bé perque les caixes estan en mal estat (trenca-
des, genere dolent,...). Les devolucions son introduides en el sistema per
'operador logistic. L'administratiu tindra que donar de baixa les caixes de la co-
manda pertinent i per tant, 'operador logistic té que passar-li les devolucions a tra-
vés del sistema.

2.1.6. Productes

Els productes es divideixen en dos grans grups: PAN i BOLLERIA. Cadascun
d’aquest dos grups es divideixen en families, que alhora és poden dividir en sub-
families, etc. i cadascun dels productes pertany a una d’aquestes families**.

Tant els dos grans grups, com les families, les subfamilies i els productes poden
variar en un futur (afegir més o treure algun o alguns). El fitxer mestre d’articles es
troba a la base de dades de 'empresa’® i 'encarregat de modificar aquest fitxer és
el sistema administratiu.

2.2. Descripci6 detallada dels principals objectes del sistema

A partir de la descripcié del sistema detallem les caracteristiques dels principals
objectes que el composen.

2.2.1. Palets

Dels palets ens cal saber quantes caixes porten, quina és la data de caducitat de
les caixes que porta, a quina columna pertanyen i quina és la seva ubicacio dins la
columna. Per identificar-los farem servir un codi (codi_palet) que sera el mateix per
tots els palets que el contingut de la seves caixes sigui el mateix producte, és a dir,
guan reposem un palet per un altre aquest ha de tenir el mateix codi_palet que el
reposat, i de la mateixa manera, dos palets situats a la mateixa columna, també
han de tenir el mateix codi_palet. La seva distincié vindra donada per la ubicacio
gue ocupen dins la columna i la seva data de caducitat.

2.2.2. Caixes

Cadascuna de les caixes té un numero d’identificacié (codi_caixa). D’elles ens cal
saber quina és la mida de la caixa (gran, mitjana o petita) i el palet al que pertany.

2.2.3. Passadissos
Dels passadissos només ens interessa saber a quin Robot pertanyen. El robot ve

identificat per un numero d’identificacio (codi_robot), que pot ser el codi que identi-
fica al passadis. Si pensem ve, en el nostre cas, passadis equival a robot.

“ Mirar Annex 3.

> La base de dades de I’ empresa la comparteixen els diferents sistemes de I’ empresa i és en aquesta on es guarda tota la infor-
macio creada pels diferents sistemes. L' accés ala base de dades és restringit per as diferents sistemes, és a dir, només tenen
accés a les dades que necessiten.
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2.2.4. Prestatgeries

Cadascuna de les prestatgeries ve identificada per un nimero d’identificacio (co-
di_prestatgeria). D’elles només ens cal saber a quin passadis pertanyen.

2.2.5. Columnes

Les columnes tenen un numero d’identificacié (codi_columna) que és igual a la re-
ferencia del producte que contenen i a més dos codis “SOB” i “SOT”, que diferen-
cia les dues ubicacions que composen les columnes, “SOB” per la ubicacio de so-
bre i “SOT” per la ubicacié de sota. De les dues ubicacions també ens interessa
saber si estan buides (no tenen palet) o no estan buides (tenen caixes o palet sen-
cer). D’aquestes ens interessa saber a quina prestatgeria pertanyen.

2.2.6. Clients

Dels clients ens interessa saber el seu NIF, nom, domicili social, ciutat del domicili
social, codi postal i amb quina ruta és troben relacionats.

2.2.7. Comandes

Cadascuna de les comandes té un numero d’identificacié (numero_comanda).
D’elles ens interessa saber la data en que el client ha fet la comanda, la data en
gue s’ha de lliurar la comanda, quin client ha fet la comanda, quines sén les linies
de la comanda, si la comanda ja esta servida o no, el total de caixes per mida
gran, és a dir quatre caixes petites és consideraran una caixa i dues caixes mitja-
nes també es consideraran una caixa, i si la comanda esta assignada a un repar-
timent, a quin repartiment esta assignada®®.

2.2.8. Liniade comanda

Una linia d’'una comanda s’identifica per la referéncia del tipus de producte que
demana el client, i d’ella ens interessa saber el nombre de caixes demanades pel
client del producte al que pertany la referencia i la mida de les caixes (sera unic
per totes ja que totes contenen el mateix producte). Una comanda ha de tenir com
a minim una linia de comanda (es demanen caixes d’'un Unic producte) i com a
maxim, tantes com diferents productes demani el client’.

2.2.9. Devolucions

Cadascuna de les devolucions té un namero d’identificacié (numero_devolucio).
D’elles ens interessa saber la data en que el client ha fet la devolucid, a quina co-
manda pertany, quines son les caixes que s’han retornat, els motius de la devolu-
cio (poden ser tres: caixa trencada, malvestat producte i equivocacié producte) i
amb quin repartiment €s va enviar la comanda.

2.2.10.Repartiments
Cadascun dels repartiments porta un nuamero d’identificacio (codi_repartiment).

D’ell ens interessa saber amb quina ruta esta relacionat, la data de creacio i de
lliurament del repartiment, el nombre total de caixes de mida gran que el compo-

® Mirar Annex 6.
¥ Mirar Annex 6.
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2.3.

sen, si esta tancat (no accepta més caixes) o esta obert (accepta més caixes) i si
ja s’ha servit o no.

2.2.11.Rutes

Cadascuna de les rutes porta un numero d’identificacio (codi_ruta), els codis pos-
tals als que pertany la zona de la ruta, el nom del transportista que fa la ruta, la
capacitat del camié en caixes de mida gran, ja que sabent el que ocupa una caixa
de mida gran podem saber el que ocupa una caixa de mida mitja i petit (dues cai-
xes mitjanes ocupen el lloc d’'una gran, dues caixes petites el lloc d’'una mitjana i
per tan, quatre caixes petites el lloc d'una gran)'® i les destinacions que formen
l'itinerari de la ruta ordenats d’Ultima destinaci6é a primera destinacié. Una destina-
cié porta un numero que indica quina posicié ocupa dins la ruta i es defineixen
com el domicili social del client associat a aquesta destinacio.

2.2.12.Subrutes

Cadascuna de les subrutes porta un numero d’identificacié (codi_subruta), el nom
del transportista que fa la subruta, la capacitat del camid en caixes de mida gran i
les destinacions que formen l'itinerari de la subruta ordenats d’dltima destinacio a
primera destinacio.

Guions

A partir de la descripcié del sistema, identifiquem dos guions. El guié de I'operador
logistic 'hem dividit en cinc apartats, ja que per la seva extensié és molt més clari-
ficador dividir-lo en apartats. Cadascun dels apartats fa referencia a una de les
tasques que activa I'operador logistic.

2.3.1. Gui6 del Robot

El sistema passa la referéncia de la primera linia no enviada de la primera coman-
da no servida del repartiment al robot del passadis on es troba ubicada la columna
amb el seus codi igual a la referencia de la primera linia no enviada de la primera
comanda no servida. El robot busca la columna amb el seu codi igual a la referen-
cia rebuda, es situa davant d’ella i quan la troba avisa al sistema que I'ha trobat in-
dicant el codi de columna trobada. Un cop el sistema rep l'avis, cerca la referéncia
en la primera linia de la comanda que s’esta tractant i llegeix la quantitat de caixes
gue s’han de servir del producte. Un cop llegida la quantitat de caixes el sistema
envia la quantitat llegida al robot que li ha enviat el missatge d’avis. El robot agafa
la quantitat de caixes que li ha enviat el sistema de la part de sota de la columna
gue té al davant i les serveix. Quan el robot serveix les caixes envia al sistema un
avis de caixes servides i aquest senyala la linia de la comanda com enviada. Quan
el sistema té marcades totes les linies de la comanda com enviades (arriba al final
de la comanda), el sistema marca la comanda com servida i ja pot comencar a en-
viar les linies de la seguient comanda. Quan el sistema té totes les comandes d’'un
repartiment marcades com servides (arriba al final del repartiment), marca el re-
partiment d’aguestes comandes com a servit. Cada cop que el robot serveixi una
caixa el sistema ha de descomptar la caixa del palet al que pertany. El robot per
servir les caixes sempre agafara les caixes del palet de sota (qué son les que ca-

¥ A I’horad’indicar la capacitat del cami6 pot ser que aguestano s gjusti a un total de caixes de mida gran, esadir, S per
exemple el camid pot transportar un total de 120 caixes de mida grani una de mitjana, nosaltres direm que la seva capacitat en
caixes de mida gran és de 120 caixesi mitja, jaque dues caixes de mida mitjana fan una de midagran, €l mateix passas és
tractes d’ una caixa de mida petita, aeshores direm que la capacitat del camié en caixes de mida gran és de 120 caixesi un
guart, ja que 4 caixes de mida petita fan una de mida gran.
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ducaran abans). Un cop s’acabi el palet de sota, el sistema avisara al robot que
col-loqui el palet de sobre a sota i demanara a fabrica la fabricacié d’un nou palet
gue el robot col-locara a sobre quan aquest li sigui servit. Quan un palet caduqui
(la data de caducitat del palet coincideix amb la data del sistema) el sistema avisa-
ra al robot pertinent de quin palet es tracta, demanara a fabrica la fabricacié d’'un
nou palet de les mateixes caracteristiques, el robot retornara el palet a I'exterior de
la cambra i col-locara el nou palet al seu lloc quan fabrica li serveixi.

2.3.2. Gui6 de I'Operador logistic.

2.3.2.1. Els Clients

Quan es fa un client nou el sistema administratiu envia al sistema el NIF del
nou client. L’'operador logistic consulta el llistat de nous clients, si hi ha clients
nous tria un d’ells i mira quin codi postal i domicili social té. Cerca la ruta as-
sociada al seu codi postal, selecciona la ruta i finalment s’encarrega
d’assignar-li una destinacioé determinada introduint el nimero que indicara qui-
na posicié ocupa la destinacio dins la ruta. Un cop afegit el nou client, el sis-
tema canvia el nimero que indica quina posicié ocupa la destinacié dins la ru-
ta de tots els clients que tenen un nimero més alt o igual que ell, incremen-
tant-los en una unitat. De la mateixa manera, si un client es dona de baixa
I'operador logistic I'eliminara de la seva ruta i I'aplicacié canviara el nimero
gue indica quina posicié ocupa la destinaciod dins la ruta de tots els clients que
tenen un nimero meés alt que ell, disminuint-los en una unitat.

2.3.2.2. Les rutes

Si el sistema divideixi una ruta de forma eventual, vol dir que el sistema crea
tantes subrutes de la ruta mare com divisions ha fet (las divisions les fa per
ordre de ruta). Quan el sistema crea subrutes, esta dividint la ruta mare en dos
subrutes: la primera subruta tindra el mateix nom de transportista que la ruta
mare, la mateixa capacitat del camio i els mateixos destins amb el mateix or-
dre que tenen associada una comanda en el mateix repartiment. La segona
subruta ha de tenir totes les destinacions del repartiment que encara no tenen
assignada cap comanda i el mateix nom del transportista que fa la ruta i la ma-
teixa capacitat del camio en caixes de mida gran. Totes dues han de tenir un
codi de subruta. Un cop creada la subruta, el sistema creara un repartiment
associat a la subruta. Un cop creat el repartiment, el sistema contara el nime-
ro de caixes que té el repartiment, si aquest namero és igual 0 major que 60,
avisara a I'operador logistic i aquest introduira el nom del transportista eventu-
al i la capacitat del cami6.*® Si aquest fet es converteix en un continuo (a criteri
de I'operador logistic), sera I'operador logistic el que divideixi la ruta de forma
definitiva, tenint en compte que les dues rutes no poden compartir un mateix
codi postal. Cadascuna de les divisions es convertird en una nova ruta menys
una d'elles que es considerara una modificacié de la ruta inicial. Per tant
I'operador logistic creara una nova ruta introduint els codis postals als que per-
tany la zona de la ruta, el nom del transportista que fa la ruta, la capacitat del
camié en caixes de mida gran i les destinacions que formen l'itinerari de la ru-
ta ordenats d'Ultima destinacié a primera destinacid. | modificara la ruta mare
esborrant els codis postals i destinacions que ara sén de la nova ruta.

¥ Aqui es va pensar que, com les subrutes creades queden guardades ala base de dades, abans de crear una subruta calia con-
sultar s algunade les subrutes creades ens podia servir. Aixo no surt a compte, jaque és molt dificil que una subruta creada
coincideixi amb la que ens fafalta (mateixos clients amb les mateixes comandes, mateix transportista,...), amb la qual cosa

I aplicatiu perderia temps en la cerca de coincidencies obtenint un resultat nul. Per tant €l millor és crear-les de nou sempre

gue les necessitem.
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L’operador logistic també pot crear una nova ruta que no té res a veure amb
una ruta anterior, perqué I'empresa a decidit ampliar les zones de repartiment.
L’operador logistic també ha de poder modificar les dades d’una ruta, per si un
transportista és dona de baixa i cal introduir un altre nom de transportista i una
nova capacitat del camid, o perqué un transportista canvia de camié, alesho-

res només caldra canviar, si cal, la capacitat del camio.

2.3.2.3. Els repartiments.

Quan hi ha un camié apunt per ser carregat I'operador logistic consulta els re-
partiments que s’han de lliurar aquest dia, selecciona el repartiment que ha de

fer el camid i li demana al sistema que li passi als robots.

2.3.2.4. Les devolucions.

Si hi ha una devolucié I'operador logistic crea una devolucio introduint la data
en que el client ha fet la devolucid, numero_comanda de la comanda a la que
pertany la devolucio, quines sbn les caixes de la comanda que s’han retornat,
els motius de la devolucio i amb quin repartiment €s va enviar la comanda. Un

cop creada la devoluci6 I'envia al sistema administratiu.

2.3.2.5. Les noves comandes

L’'operador logistic consulta la llista de noves comandes i selecciona una. El
sistema cerca la ruta assignada al client de la comanda seleccionada. Si la ru-
ta no té associat cap repartiment pel dia en que s’ha de lliurar la comanda, els
sistema avisa a l'operador logistic i aquest crea un nou repartiment assignant-
li un codi_repartiment, la data actual (data de creacid), la data de lliurament i a
continuacié afegeix la comanda. El sistema suma el numero total de caixes al
namero de caixes del repartiment. Si la ruta ja té associat un repartiment, el
sistema selecciona el repartiment i afegeix la comanda de forma ordenada.
Quan el numero de caixes d'un repartiment coincideix o sobrepassa la capaci-
tat maxima del camio, I'operador logistic a de crear una subruta. Si el total de
caixes de I'Ultima comanda sobrepassa la capacitat maxima del camié, el sis-
tema no I'afegeix al repartiment i la guarda com a comanda pendent. El siste-
ma avisa a l'operador logistic i aquest crea un nou repartiment associat a la
segona subruta i afegeix les comandes pertinents, on la primera comanda pot
ser la primera comanda no afegida al repartiment anterior. Si torna a igualar la
capacitat maxima del camid, torna a crear subrutes i repartiments associats a

la subruta, aixi fins acabar amb totes les comandes.

2.4. Actors

A partir dels guions podem distingir 4 actors: Operador logistic, Robot, Sistema
de fabrica i Instant temporal. L'actor Operador logistic és la persona encarre-
gada de fer un Us directe del sistema. L'actor Robot és qualsevol robot de la cam-
bra encarregat de gestionar-la segons les ordres que li dona el sistema. Tots els
robots de la cambra tenen les mateixes responsabilitats i per tant, actuen en ubi-
cacions diferents dins la cambra, pero desenvolupen les mateixes funcions. L’actor
Sistema de fabrica és el sistema de I'area de fabricacié de 'empresa. L’actor Ins-
tant temporal és la data actual que ve marcada pel rellotge intern del sistema i

gue s’actualitza cada 24 hores.
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2.5.

Casos d'Us

A partir dels guions podem distingir 22 casos d’Us. D’aquests, com es pot observar
en la taula segient, 16 son activats per una actor. Els 6 restants son activats per
altres casos d’'Us, és a dir mantenen una relacié d’'inclusié amb els casos d’Us que
els activen. Aquest 6 casos d’Us s’han creat, o bé perquée algun cas d’Us tenia la
mateixa sequéncia d’accions dins del seus procés que un altre cas d’Us, i per tant,
per simplicitat, era millor crear un cas d'us on el seu procés fos la seqguéncia
d’accions comuns a aquests casos d’us, com en el cas d’'Us 15.Modificar buit ubi-
cacib , o bé, perque algun cas d’'us era massa llarg i s’ha pogut dividir en diferents
casos d’'us, com en els casos d’'Us 6.Seleccionar comanda i 7.Enviar linia de co-
manda, respecte al cas d’'Us 5.Seleccionar _repartiment, o bé, com en els casos
d’us 10.Descomptar caixes palet i 11.Guardar linia de comanda, respecte al cas

d’Us 9.Servir caixes.

En la seglent taula podem veure quins actors activen als diferents casos d'Us, i
amb quins actors que no els activen i altres casos d’Us estan relacionats:

Actors
) Actors ) . .
Casos d'us . Casos d’us relacionats relacio-
activen
nats
' Operador 2.Crear subrut.es
1.Afeqir comanda logisti 3.Crear repartiment
ogistic . -
17.Assignar ruta client
. Operador
2.Crear subruta 1.Afeqir comanda logistic
3.Crear repartiment OpetaQOr 1.Afeqir comanda
logistic
4.Seleccionar repartiment OpetaQOr 5.Seleccionar comanda
logistic
. 4.Seleccionar repartiment
5.Seleccionar comanda T
6.Enviar linia de comanda
6.Enviar linia de comanda 5.Seleccionar comanda Robot
9.Descomptar caixes palet
7.Cercar columna Robot 12.Tractar nou palet
15.Tractar caducitat
. . 9.Descomptar caixes palet
B.Servir caixes Robot 10.Guardar linia de comandes
. 8.Servir caixes Robot
9.Descomptar caixes palet
7.Cercar columna
10.Guardar linia de comanda 8.Servir caixes
11.Canviar palet de lloc Robot 14.Modificar buit ubicacid
12.Tractar nou palet Sls:[ema 7.Cercar columna Robot
de fabrica
13.Ubicar palet nou Robot 14.Modificar buit ubicacid
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11.Canviar palet de lloc
14.Modificar buit ubicacid 13.Ubicar palet nou
16.Treure palet
15.Tractar caducitat Instant 7.Cercar columna Robot
temporal
16.Treure palet Robot 14.Modificar buit ubicacid
17.Assignar ruta client Operador 1.Afeqir comanda
: ! logistic -A1eq
18.Eliminar client ruta OpetaQOr
logistic
19.Crear ruta OpetaQOr
e — logistic
20.Dividir ruta Operador
= logistic
o Operador
21.Modificar ruta logistic
22.Crear devolucié OpetaQOr
logistic

2.5.1. Relacions entre Actors i Casos d’'Us
Pel que fa a les relacions entre els casos d'Us:

oEls casos d'Us 3.Crear repartiment i 17.Assignar ruta client, que es poden execu-
tar independentment del cas d’Us 1.Afegir comanda i tenen el mateix actor prima-
ri (Operador logistic) que el cas d’'us 1l.Afeqir comanda, extenen aquest cas
d’'us, ja que quan es compleixen certes condicions en el cas d'us 1.Afeqir co-
manda®’, aquest executa els casos d’Us que I'extenen.

oEls casos d’'us 11.Canviar palet de lloc, 13.Ubicar palet nou i 16.Treure palet, in-
clouen el cas d'Us 14.Modificar buit ubicacid, ja que aquest és un procés comu
als tres casos d’us que l'inclouen, tal i com s’havia explicat en I'apartat anterior.

En els seglients dos apartats les relacions que s’expliqguen també sén d’inclusio,
pero, tal i com s’ha dit a I'apartat anterior, en aquest cas s’ha fet servir la relacio
d’inclusio per reduir la complexitat en el model dels casos d’Us seglents:

oE| cas d'Us 4.Seleccionar repartiment inclou els casos d’Us 5.Seleccionar coman-
da i 6.Enviar linia de comanda. En aquest cas, els dos casos d’'Us que estan in-
closos en el primer, s’activen de forma sequencial, és a dir, primer s’activa el cas
d’Us 5.Seleccionar comanda i després aquest activa el cas d’as 6.Enviar linia de
comanda.

oE| cas d'Us 8.Servir_caixes inclou els casos d'us 9.Descomptar caixes palet i
10.Guardar linia de comanda. En aquest cas, els dos casos d'Us que estan inclo-
sos en el primer, s’activen de forma paral-lela, és a dir no cal activar un dels dos
casos d’Us per activar l'altre.

% Mirar | apartat “ Alternatives del procési excepcions’ del cas d' s 1.Afegir comandaen I’ apartat 1.5 “ Documentacio textual
dels Casos d'Us’ d' aquest capitol.
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oE| cas d’us 1.Afeqir comanda inclou al cas d’'Us 2.Crear subrutes. En aquest cas
el segon cas d’us esta inclos en el primer, i només s’activara quan l'activi el pri-
mer, no pot executar-se de forma independent. L’'Operador logistic rebra i retor-
nara informacié al cas d’'us 2.Crear subrutes, perdo en cap moment sera el res-
ponsable de la seva activacio.

Pel que far a les relacions entre els actors i els casos d’Us:

oA la taula de I'apartat anterior hem pogut veure quins actors activen a cadascun
dels casos d'Us.

el’actor Robot rep informacié dels casos d'Us 6.Enviar linia de comanda,
9.Descomptar caixes palet, 12.Tractar nou palet i 15.Tractar caducitat

eCom hem comentat abans I'actor Operador logistic rep i envia informacio al cas
d’us 2.Crear subrutes.

El diagrama de casos d'Us de I'annex 4 ens mostra les relacions que hi ha entre
els casos d'Us i els casos d’us amb els actors.

2.6. Documentacio textual dels Casos d’Us

En aquest apartat es presenta la documentacio textual de cadascun dels 23 casos
d’ds mencionats en I'apartat anterior:

Cas d'Us: 1.Afegir comanda

Resum de la funcionalitat: Serveix per afegir una nova comanda a un reparti-
ment.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic.

Casos d’us relacionats: 2.Crear subrutes, 3.Crear repartiment , 17.Assignar ruta
client

Precondicié: Hi ha una peticié d’afegir comanda.

Postcondicié: S’ha afegit una nova comanda a un repartiment.

Procés normal principal:

1. El sistema cerca a la base de dades les comandes que no tenen assignat cap
repartiment.

2. El sistema mostra a I'operador logistic la llista de comandes no assignades a
cap repartiment.

3. L'operador logistic selecciona una comanda i accepta.

4. El sistema cerca en la base de dades el repartiment assignat a la ruta a la que
pertany el client que a fet la comanda amb data de lliurament igual a la data de
lliurament de la comanda i amb I'estat obert.

5. El sistema suma el total de caixes del repartiment trobat al nombre de caixes
de la comanda seleccionada.

6. El sistema comprova que el total de caixes del repartiment seleccionat no so-
brepassa la capacitat maxima del camié encarregat de fer el repartiment selec-
cionat.

7. El sistema afegeix de forma ordenada la comanda seleccionada al repartiment
trobat.

8. El sistema mostra a 'operador logistic el repartiment amb la comanda afegi-
da.

19



Disseny d’un sistema de gesti6 per a una cambra de congelacio robotitzada de masses congelades.

9. L'operador logistic accepta la comanda afegida.
10.El sistema guarda el repartiment amb la comanda afegida a la base de dades.
11.El sistema acaba el procés

Alternatives del procés i excepcions:
3a. L’administratiu cancel-la el procés:
3al. El sistema acaba el procés.
4a. El sistema troba un repartiment de la ruta a la que pertany el client de la co-
manda seleccionada amb la data de lliurament de la comanda seleccionada i
amb l'estat tancat:
4al. El sistema cerca a la base de dades la subruta de la ruta a la que pertany
el client:
4ala. El sistema no troba cap subruta:
4alal. El sistema crida al cas d’us 2.Crear subrutes.
4a2. El sistema cerca a la base de dades el repartiment assignat a la subruta
trobada.
4b. El sistema no troba cap repartiment amb la data de lliurament de la nova
comanda assignat a la ruta a la que pertany el client que ha fet la comanda:
4b1. El sistema crida al cas d’Us 3.Crear repartiment.
4c. El sistema no troba cap ruta assignada al client:
4cl. El sistema crida al cas d’as 17.Assignar ruta client.
6a. El nombre de caixes del repartiment sobrepassa la capacitat maxima del
camio:
6al. El sistema canvia el estat obert del repartiment pel de tancat.
6a2. El sistema guarda el repartiment a la base de dades amb l'estat de tan-
cat.
6a3. El sistema crida al cas d’as 2.Crear subrutes.
6b. El repartiment pertany a una subruta i el total de caixes del repartiment és més
gran que 60:
6b1l. El sistema presenta a I’operador logistic les dades de la subruta.
6b2. L'operador logistic modifica el nom del transportista i la capacitat del
camio (si cal) i confirma les dades modificades.
6b3. El sistema modifica les dades de la subruta.
6b4. El sistema guarda la subruta modificada.
9a. L'Operador logistic no accepta la comanda afegida:
9al. El sistema acaba el procés.

Questions que cal aclarir: L’excepcioé 4ala es dona quan el repartiment assignat
a una ruta esta tancat, pero el nombre de caixes que el formen és igual a la capa-
citat maxima del camio i per tant fins aquest moment no ha calgut crear una subru-
ta.

En I'excepcio 4a punt 4a2, si trobem un repartiment que compleix les condicions,
aguest no pot tenir mai I'estat de tancat, ja que si fos aixi voldria dir que la coman-
da del client ja ha estat introduida®’ i per un altre costat, no pot tenir mai una altre
data de lliurament en I'Gnic repartiment assignat que té que no sigui la del reparti-
ment assignat a la ruta mare.

En el punt 6b2 es absurd que I'Operador logistic cancel:li el procés ja que algu
ha de encarregar-se de repartir la comanda. Per aixo I'Operador logistic nhomeés
té I'opcidé d’acceptar les dades un cop las ha modificat.

2 Mirar Annex 4.
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Cas d’Us: 2.Crear subrutes

Resum de la funcionalitat: Crea dues subrutes a partir de la ruta a la que pertany
el client en el cas d'Us 1.Afegir comanda.

Paper dins el treball de I'usuari: basic.

Actors: Operador logistic.

Casos d'Us relacionats: 1.Afeqgir comanda

Precondici6: Hi ha un ruta seleccionada i el cas d’us 1.Afegir comanda ha activa
el cas d’us 2.Crear subrutes

Postcondicid: Se han creat dues noves subrutes.

Procés normal principal:

1. El sistema crea la primera subruta assignant-li un codi, el nom del transportista
i la capacitat maxima del camié iguals als de la ruta o subruta seleccionada al
cas d'us 1.Afeqgir comanda.

2. El sistema busca totes les destinacions del repartiment tancat que pertanyen a
la ruta o subruta seleccionada.

3. El sistema assigna a la primera subruta creada totes les destinacions trobades.

4. El sistema crea un repartiment de la primera subruta creada assignant-li un co-
di, la data actual, la data de lliurament i el total de caixes del repartiment tancat
de la ruta o subruta seleccionada, I'estat de tancat i el de no servit.

5. El sistema assigna les comandes assignades al repartiment tancat de la ruta o
subruta seleccionada al repartiment creat.

6. El sistema crea la segona subruta assignant-li un codi, el nom del transportista i
la capacitat maxima del camio iguals als de la ruta o subruta seleccionades.

7. El sistema busca totes les destinacions de la ruta o subruta seleccionada que

no pertanyen al repartiment tancat.

El sistema assigna a la segona subruta creada totes les destinacions trobades.

El sistema crea un repartiment de la segona subruta creada assignant-li un co-

di, la data actual, la data de lliurament del repartiment tancat de la ruta o subru-

ta seleccionada i el total de caixes igual a O, I'estat d’obert i el de no servit.

10.El sistema mostra a I'operador logistic les dues subrutes creades juntament
amb el repartiment assignat a la primera.

11.L’'operador logistic accepta les dues subrutes.

12.El sistema guarda el repartiment creat per a la primera subruta a la base de
dades com a repartiment de la primera subruta.

13.El sistema guarda la primera subruta creada a la base de dades com a subruta
de la ruta seleccionada.

14.El sistema guarda el repartiment creat per a la segona subruta a la base de da-
des com a repartiment de la segona subruta.

15.El sistema guarda la segona subruta creada a la base de dades com a subruta
de la ruta seleccionada.

16.El sistema guarda a la base de dades el repartiment tancat de la ruta seleccio-
nada amb l'estat servit.

17.El sistema guarda a la base de dades la ruta seleccionada.

18.El sistema finalitza el procés.

© ®

Alternatives del procés i excepcions:
13a. La ruta seleccionada no és una ruta sind una subruta:
12al. El sistema cerca a la base de dades la ruta a la que pertany la subruta
seleccionada.
12a2. El sistema guarda la primera subruta creada a la base de dades com a
subruta de la ruta trobada.
15a. La ruta seleccionada no és una ruta sind una subruta:
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13al. El sistema cerca a la base de dades la ruta a la que pertany la subruta
seleccionada.
13a2. El sistema guarda la segona subruta creada a la base de dades com a
subruta de la ruta trobada.
16a. La ruta seleccionada no és una ruta sind una subruta:
16al. El sistema esborra de la base de dades el repartiment de la subruta se-
leccionada.
17a. La ruta seleccionada no és una ruta sind una subruta:
17al. El sistema esborra de la base de dades la subruta seleccionada.

Questions que cal aclarir: En lalternativa 16a del procés principal, el sistema
esborra la subruta selecciona a I'inici del procés principal ja que aquesta mai es
portara a terme. Aguesta subruta passa a equivaler a les dues subrutes que hem
creat i per tant les que de moment si es portaran a terme. Aixi doncs la subruta ini-
cialment seleccionada no cal guardar-la, estalviant espai en la base de dades,
guanyant en claredat i evitant que en el moment de carregar el camié es carreguin
les mateixes comandes més d’un cop. Per un altre costat les noves subrutes crea-
des passaran a ser subrutes de la ruta a la que estava associada la subruta inici-
alment seleccionada, tal i com és pot veure a les alternatives 13a i 15a del procés
principal®.

En el pas 9 del procés normal principal, el sistema crea un repartiment buit de la
segona subruta, ja que aquesta si en un futur té algun repartiment assignat ha de
ser amb la mateixa data de lliurament que el de la ruta mare.

En el pas 10 del procés normal principal, 'Operador logistic accepta les rutes per
avisar al sistema que ja las ha vist, perdo no amb I'opcid de rebutjar-les, ja que no
hi ha una altra opcié en el moment de convertir una ruta o subruta en dues subru-
tes.

En el pas 16 del procés normal principal, el sistema canvia I'estat de no servit del
repartiment de la ruta inicialment seleccionada pel de servit ja que quan el cas d'Us
4.Seleccionar repartiment mostri a 'Operador logistics els repartiments pendents
de ser servits pels robots, només mostrara els repartiments de les subrutes (que
si tindran I'estat de no servit) de la ruta seleccionada inicialment. D’aguesta mane-
ra el sistema evitara la duplicacio de repartiments en el moment de ser servits.

Cas d'Us: 3.Crear repartiment

Resum de la funcionalitat: Serveix per crear un repartiment.
Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic.

Casos d’us relacionats: 1.Afegir comanda.

Precondicié: Hi ha una peticié de crear repartiment.
Postcondicié: El repartiment esta creat.

Procés normal principal:

1. El sistema demana a l'operador logistic que introdueixi la data de lliurament
del repartiment que és vol crear.

2. L'operador logistic introdueix la data i la confirma.

3. El sistema cerca les rutes que no tenen un repartiment amb la data de lliura-
ment igual a la data introduida per 'operador logistic.

4. El sistema mostra a 'operador logistic la llista de rutes trobades.

5. L'operador logistic selecciona una de les rutes i confirma la seleccio.

2 Mirar Annex 4.
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6. El sistema crea un nou repartiment de la ruta seleccionada assignant-li un codi,
la data actual, la data de lliurament introduida per 'operador logistic, I'estat
d’obert i I'estat de no servit.

7. El sistema mostra a 'operador logistic el nou repartiment.

8. L'operador logistic accepta el nou repartiment.

9. El sistema guarda el nou repartiment de la ruta seleccionada a la base de da-
des.

10.El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:

2a. L’'operador logistic cancel-la el procés:
2al. El sistema acaba el procés.

5a. L'operador logistic cancel-la el procés:
5al. El sistema acaba el procés.

8a. L'operador logistic cancel-la el procés:
8al. El sistema acaba el procés.

Cas d'Us: 4.Seleccionar repartiment

Resum de la funcionalitat: selecciona un repartiment no servit.
Paper dins el treball de 'usuari: basic

Actors: Operador logistic

Casos d’Us relacionats: 5.Seleccionar comanda

Precondicié: Hi ha una peticié de seleccionar repartiment.
Postcondicié: El repartiment no servit esta seleccionat.

Procés normal principal:

1. El sistema llegeix de la base de dades tots els repartiments amb el camp servit
amb valor no i amb data de lliurament igual a la data actual.

2. El sistema presenta la llista de repartiments no servits amb data de lliurament
igual a la data actual.

3. L'operador logistic selecciona el repartiment que ha de fer el camio i
I'accepta.

4. El sistema crida al cas d’Us 5.Seleccionar comanda

Alternatives del procés i excepcions:

la. El sistema no ha trobat cap repartiment amb el camp servit amb valor no i amb
data de lliurament igual a la data actual:
lal. El sistema acaba el procés.

3a. L'operador logistic cancel-la el procés:
3al. El sistema acaba el procés.

Cas d’us: 5.Seleccionar comanda

Resum de la funcionalitat: Selecciona la primera comanda no servida del repar-
timent seleccionat al cas d’Us 4.Seleccionar repartiment.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Cap

Casos d'Us relacionats: 4.Seleccionar repartiment, 6.Enviar linia de comanda.
Precondicié: La comanda no servida no esta seleccionada, hi ha un repartiment
seleccionat i el cas d'Us 4.Seleccionar repartiment ha activa el cas d'Us
5.Seleccionar comanda.

Postcondicid: La comanda no servida esta seleccionada.

Procés normal principal:
23



Disseny d’un sistema de gesti6 per a una cambra de congelacio robotitzada de masses congelades.

1. El sistema cerca la primera comanda del repartiment seleccionat en el cas d’as
4.Seleccionar repartiment amb el camp servida amb valor no.

2. El sistema selecciona la comanda trobada.

3. El sistema crida al cas d’Us 6.Enviar linia de comanda

Alternatives del procés i excepcions:
la. El sistema no troba cap comanda no servida:
lal. El sistema canvia el valor no pel valor si al camp servit del repartiment se-
leccionat al cas d’'Us 4.Seleccionar repartiment.
1a3. El sistema guarda el repartiment modificat a la base de dades.
la4. El sistema acaba el procés.

Cas d'Us: 6.Enviar linia de comanda

Resum de la funcionalitat: serveix per enviar una linia de comanda no enviada a
un robot.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Robot

Casos d'Us relacionats: 5.Seleccionar comanda.

Precondicié: La linia de comanda no esta enviada, hi ha una comanda seleccio-
nada i el cas d'Us 5.Seleccionar comanda ha activa el cas d’'us 6.Enviar linia de
comanda.

Postcondicié: La linia de comanda esta enviada al robot corresponent.

Procés normal principal:

1. El sistema cerca la primera linia de comanda de la comanda seleccionada al
cas d’'us 5.Seleccionar comanda amb el camp enviada amb valor no.

El sistema llegeix la referéncia de la linia de comanda trobada.

El sistema cerca a la base de dades la prestatgeria a la que pertany la columna
amb el mateix codi que la referéncia enviada.

El sistema llegeix el codi de la prestatgeria trobada.

El sistema cerca el passadis al que pertany la columna.

El sistema llegeix el codi del passadis trobat.

El sistema envia al robot que té el mateix codi que el del passadis llegit, la re-
feréncia i el codi de la prestatgeria llegits.

wnN

No ok

Alternatives del procés i excepcions:
la. El sistema no troba cap linia de comanda no enviada:
lal. El sistema esborra el valor no del camp servida de la comanda seleccio-
nada al cas d'Us 5.Seleccionar comanda.
la2. El sistema escriu el valor si en el camp servida de la comanda seleccio-
nada al cas d'Us 5.Seleccionar comanda.
1a3. El sistema guarda la comanda modificada a la base de dades.
la4. El sistema crida al cas d’'us 5.Seleccionar comanda.

Questions que cal aclarir: Al robot juntament amb la referéncia se li envia el codi
de prestatgeria, per a que el procés de cerca del robot sigui més curt allargant la
vida del robot, ja que aquest només cercara en una de les dues prestatgeries que
controla, és a dir, en la que es troba la columna amb el codi igual a la referéncia.

Cas d’us: 7.Cercar columna

Resum de la funcionalitat: Serveix per a que un Robot és col-loqui davant d’'una
de les seves columnes.
Paper dins el treball de I'usuari: basic
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Actors: Robot

Casos d’us relacionats: cap

Precondicié: El robot ha rebut les dades del sistema per realitzar la cerca de la
columna i un missatge.

Postcondicié: El robot esta situat davant la columna trobada i ha llegit el missat-

ge.

Procés normal principal:

1. Elrobot llegeix el codi de la prestatgeria que li ha enviat el sistema.

2. Elrobot busca la prestatgeria amb el mateix codi que ha llegit.

3. Elrobot llegeix la referéncia enviada pel sistema.

4. El robot busca la columna amb el codi igual a la referéncia en la prestatgeria
trobada.

5. El robot es para davant de la columna trobada i envia al sistema un missatge
de “columna trobada”.

6. El sistema envia dades al robot segons la tasca que tingui que realitzar.

Alternatives del procés i excepcions:
6a. El robot ha de servir caixes:
6al. El sistema llegeix de la linia de comanda trobada al cas d’us 6.Enviar linia
de comanda el nombre de caixes que el robot ha de servir.
6a2. El sistema envia al robot el nombre de caixes que ha de servir.
6a3. El sistema acaba el procés.
6b. El robot ha de canviar un palet d’ubicacio:
6b1. El sistema envia al robot el codi d’ubicacio “SOB” al robot.
6b2. El sistema acaba el procés.
6¢. El robot ha de ubicar un palet nou:
6¢cl. El sistema cerca en la columna enviada al robot la ubicacio de la colum-
na amb el camp buit igual a si.
6c2. El sistema llegeix la ubicacioé trobada.
6¢c3. El sistema envia al robot la ubicacio trobada i un missatge de “ubicar pa-
let nou”.
6c4. El sistema acaba el procés.
6d. El robot ha de treure un palet de la cambra de congelacio:
6d1. El sistema envia la data actual al robot.
6d2. El sistema acaba el procés.

Questions que cal aclarir: Després d’haver-se executat el cas d'us 8, els robots
saben el que han de fer pel tipus de dades que els envia el sistema. En el cas de
I'excepci6 6¢ el sistema, a part de les dades, envia al robot un missatge de “ubi-
car palet nou”. Aix0 és aixi, perque en el cas que la ubicacioé enviada pel sistema
al robot sigui “SOB”, el robot sin6 rep alguna distincié per part del sistema, no sa-
bra si executar el cas d’'Us 12 o el 14. El missatge de “ubicar palet nou”, és la dis-
tinci6 que envia el sistema al robot per saber quin dels dos casos d'Us ha
d’executar, en aquest cas el cas d’'us 14.

L’excepcid 6b, es produeix quan un palet s’ha acabat i s’ha de fer el canvi de lloc
del palet de dalt al lloc de baix. Com el robot, el primer que fara amb aquest llocs
és fer el canvi de lloc del palet de dalt, no cal modificar el valor del camp buit de la
ubicacié de baix, ja que tornara a no estar buit en el moment que el robot faci el
canvi de lloc del palet.

En la excepci6 6d, s’ha de tenir en compte que les dates de caducitat dels dos pa-
lets que es troben en una columna, mai coincidiran, ja que fabrica no serveix un
nou palet fins al dia seguient del dia en que és fa una peticié de fabricacié de palet.
L’Gnic moment en que podrien coincidir les dates de caducitat de dos palets d’'una
mateixa columna, és la vegada en que s’ompli la cambra per primer cop. Aixo
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s’evitara fent la carrega de la cambra en dos dies, el primer dia s'omple una ubica-
cié i al segon l'altre, o bé, posant-se d’acord amb fabrica perqué no serveixi els
dos palets d’'un mateix producte amb la mateixa data de caducitat. Per un altre
costat, la mitjana de consum de caixes d’'un producte determinat al llarg d’'un dia
és d'un palet, per tant és dificil que s’acabin el dos el mateix dia. En tot cas, si es
dones aquesta situacio, fabrica no serveix més d’'un palet del mateix producte en
el mateix dia i per tant no hi pot haver cap problema.

Cas d’Us: 8.Servir caixes

Resum de la funcionalitat: Serveix per a que el Robot serveixi les caixes a partir
de les dades enviades pel sistema en cas d’'us 7.Cercar columna.

Paper dins el treball de 'usuari: basic

Actors: Robot

Casos d’Uus relacionats: 9.Descomptar caixes palet, 10.Guardar linia de coman-
des.

Precondicié: El sistema ha enviat al robot el nombre de caixes que ha de servir.
Postcondicid: Les caixes han estat servides i el robot ha enviat un missatge de
“caixes servides” al sistema.

Procés normal principal:

1. Elrobot llegeix el nombre de caixes que li ha enviat el sistema.

2. El robot cerca en la columna que té al davant la ubicacié “SOT".

3. Elrobot agafa el nombre de caixes llegides de la ubicacio “SOT” de la columna
i es dirigeix a la porta del seu passadis, on serveix les caixes.

4. El robot envia al sistema un missatge de “caixes servides”.

5. El sistema crida al cas d’us 9.Descomptar caixes palet i al cas d’ds 10.Guardar
linia de comanda.

Alternatives del procés i excepcions:
Cap.

Cas d’us: 9.Descomptar caixes palet

Resum de la funcionalitat: Serveix per a descomptar del palet al que pertanyen
les caixes servides pel Robot, el nombre de caixes servides.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors:

Casos d’us relacionats: 7.Cercar columna, 8.Servir caixes .

Precondicié: El sistema ha rebut un missatge de “caixes servides” enviat pel ro-
bot en el cas d'Us 8.Servir caixes i el cas d'Us 8.Servir caixes ha activat el cas d’'Us
9.Descomptar caixes palet.

Postcondicié: Les caixes han estat descomptades del seu palet.

Procés normal principal:

1. El sistema busca a la base de dades el palet associat a la ubicacio “SOT” de la

columna amb el codi igual a la referéncia de la linia de comandes quée ha trobat

en el cas d’'Us 6.Enviar linia de comanda.

El sistema llegeix el nombre total de caixes que té el palet trobat.

El sistema resta el nombre de caixes llegides de la linia de comanda al total de

caixes llegides del palet trobat.

4. El sistema comprova que el resultat de la resta no sigui O.

5. El sistema esborra el total de caixes del palet trobat.

6. El sistema escriu el resultat de la resta calculada en el total de caixes del palet
trobat.

wmn
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7. El sistema guarda en la base de dades el palet modificat.
8. El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:
6a. El resultat de la resta és 0:
6al. El sistema llegeix el codi del palet trobat.
6a2. El sistema envia un missatge al sistema de fabrica amb el codi del palet
gue s’ha acabat perque fabriqui un de nou.
6a3. El sistema envia al robot que ha enviat el missatge de “caixes servides”
en el cas d’us 8.Servir_caixes, el codi de la prestatgeria llegit al cas d’us
6.Enviar linia de comanda, el codi de la columna de la linia de comanda
trobada al cas d’'Us 6.Enviar linia de comanda.
6a4. El sistema crida al cas d’'us 7.Cercar columna, per cercar la columna on
s’ha de fer el canvi d’ubicacio.

Cas d’Us: 10. Guardar linia de comanda

Resum de la funcionalitat: Serveix per a guardar una linia de comanda enviada.
Paper dins el treball de 'usuari: basic

Actors:

Casos d’us relacionats: 8.Servir caixes.

Precondicié: La linia de comanda té el valor no en el camp enviada i el cas d'Us
8.Servir caixes ha activat el cas d’us 10. Guardar linia de comanda.

Postcondicié: La linia de comanda té el valor si en el camp enviada i ha estat
guardada.

Procés normal principal:

1. El sistema esborra el valor no del camp enviada de la linia de comanda trobada
al cas d'Us 6.Enviar linia de comanda.

2. El sistema escriu el valor si en el camp enviada de la linia de comanda.

3. El sistema guarda la linia de comandes modificada.

4. El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:
Cap

Cas d'Us: 11.Canviar palet de lloc

Resum de la funcionalitat: serveix per canviar el palet de la ubicaci6 de dalt
d’'una columna al lloc de baix, quan el palet de baix s’ha acabat.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Robot

Casos d’us relacionats: 14.Modificar buit ubicacid.

Precondicié: El sistema ha enviat al robot la ubicaci6 “SOB”.

Postcondicié: El palet esta canviat de lloc i el sistema ha avisat ha fabrica perque
fabriqui un nou palet.

Procés normal principal:

1. El robot llegeix la ubicacioé “SOB” que li ha enviat el sistema.

2. Elrobot busca la ubicacié amb codi “SOB” de la columna.

3. Elrobot agafa el palet situat en la ubicacio de dalt de la columna trobada.

4. El robot busca la ubicacié amb codi “SOT” de la columna.

5. Elrobot col-loca el palet agafat en la ubicacié de sota de la columna trobada.

6. El robot envia al sistema el codi de la columna, la ubicaci6 “SOB” amb valor

buit igual a si.
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7. El sistema crida al cas d’s 14.Modificar buit ubicacio.

Alternatives del procés i excepcions:
Cap

Questions que cal aclarir: Quan un palet s’ha acabat i s’ha de fer el canvi
d’'ubicacié del palet de dalt a la ubicacié de baix. Com el robot no fara res, amb
aguestes ubicacions, fins qué no hagi fet el canvi d’ubicacio del palet de dalt, no
cal modificar el valor del camp buit de la ubicacio de baix, ja que tornara a no estar
buit en el moment que el robot faci el canvi d'ubicacié del palet. Per aixo el robot
nomeés envia la ubicacié amb el camp buit igual a si al sistema.

Cas d’Us: 12.Tractar nou palet

Resum de la funcionalitat: serveix perqué el sistema tracti un palet nou enviat
pel sistema de fabrica a un robot determinat.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Sistema de fabrica, robot.

Casos d’us relacionats: 7.Cercar columna

Precondicié: El sistema de fabrica ha enviat el palet al robot.

Postcondicié: El palet esta tractat pel sistema.

Procés normal principal:

1. El sistema de fabrica envia un missatge al sistema per avisar-lo de que ja ha

lliurat el palet al robot amb el codi del palet, el nUmero de caixes que conte i la

data de caducitat.

El sistema llegeix el codi del palet.

El sistema cerca a la base de dades el codi de palet igual al codi enviat pel sis-

tema de fabrica.

4. El sistema llegeix el nombre total de caixes i la data de caducitat enviats pel
sistema de fabrica.

5. El sistema escriu el nombre de caixes i la data de caducitat enviades pel robot
en el camp nombre de caixes del palet trobat.

6. El sistema cerca a la base de dades la columna on ha de ser col-locat el nou
palet.

7. El sistema llegeix el codi de la columna trobada.

8. El sistema cerca a la base de dades la prestatgeria a la que pertany la columna
trobada.

9. El sistema llegeix el codi de la prestatgeria trobada.

10.El sistema cerca el passadis al que pertany la columna.

11.El sistema llegeix el codi del passadis trobat.

12.El sistema envia al robot que té el mateix codi que el del passadis llegit, el codi
de la prestatgeria i de la columna llegits.

13.El robot recull el palet de la seva porta.

14.El sistema crida al cas d’as 7.Cercar_columna per cercar la columna on s’ha
d’ubicar el nou palet.

wn

Alternatives del procés i excepcions:
Cap

Cas d’Us: 13.Ubicar palet nou

Resum de la funcionalitat: serveix per ubicar un nou palet enviat pel sistema de
fabrica en la seva ubicaci6 dins la cambra.
Paper dins el treball de I'usuari: basic
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Actors: Robot

Casos d’us relacionats: 14.Modificar buit ubicacio.

Precondicié: El sistema ha enviat al robot el missatge “ubicar nou palet” i la ubi-
cacio del nou palet .

Postcondicié: El palet esta situat en la seva ubicacié dins la cambra.

Procés normal principal:

1. El robot llegeix la ubicacié que li ha enviat el sistema.

2. El robot busca la ubicacié llegida de la columna on esta situat.

3. El robot col-loca el palet a la ubicacié trobada.

4. El robot envia al sistema el codi de la columna, la ubicacid enviada pel sistema
amb el camp buit igual a no.

5. El sistema crida al cas d’us 14.Modificar buit ubicacio.

Alternatives del procés i excepcions:
Cap

Cas d'Us: 14.Modificar buit ubicacid

Resum de la funcionalitat: Modifica el camp buit de la ubicacié d’'una columna un
cop el robot ha col-locat el palet que faltava.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors:

Casos d’us relacionats: 11.Canviar palet de lloc, 13.Ubicar palet nou.
Precondicié: El robot ha enviat el codi de la columna, la ubicacié i el valor qué ha
de prendre el camp buit de la ubicaci6 al sistema i el cas d’us 11.Canviar palet de
lloc o el cas d'Us 13.Ubicar palet nou han activat al cas d’'us 14.Modificar buit ubi-
Postcondicié: El camp buit de la ubicacio de la columna enviat pel robot ha estat
modificat i el lloc guardat.

Procés normal principal:

1. El sistema llegeix el codi de la columna, la ubicacio enviada pel robot i el valor
del camp buit.

2. El sistema cerca la ubicacié enviada pel robot en la columna amb codi igual al
enviat pel robot.

3. El sistema esbhorra el valor del camp buit de la ubicacié trobat.

4. El sistema escriu el valor enviat pel robot en el camp buit de la ubicaci6 troba-
da.

5. El sistema guarda la ubicacié modificada en la base de dades.

6. El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:
Cap

Cas d’Us: 15.Tractar caducitat

Resum de la funcionalitat: serveix perqué el sistema localitzi la columna on es
troba un palet caducat dins la cambra.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Instant temporal.

Casos d’us relacionats: 7.Cercar columna

Precondicié: La data actual coincideix amb la data de caducitat d’un palet.
Postcondicié: La columna del palet ha estat localitzada.
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Procés normal principal:

1. El sistema cerca el primer palet amb data de caducitat igual a la data actual.

2. El sistema cerca la ubicaci6é de la columna on es troba el palet caducat.

3. El sistema llegeix el codi de la columna i el codi de la ubicacié on es troba el

palet.

El sistema cerca la prestatgeria a la que pertany la columna trobada.

El sistema llegeix el codi de la prestatgeria trobada.

El sistema cerca el passadis al que pertany la prestatgeria.

El sistema llegeix el codi del passadis trobat.

El sistema envia un missatge al sistema de fabrica amb el codi del palet cadu-

cat perqué fabriqui un de nou.

9. El sistema envia al robot que té el mateix codi que el del passadis llegit, el codi
de la prestatgeria i de la columna llegits

10.El sistema crida al cas d’Us 7.Cercar columna per cercar la columna on es troba
el palet caducat.

©~NOo O A

Alternatives del procés i excepcions:
Cap

Cas d’Us: 16.Treure palet

Resum de la funcionalitat: serveix per treure un palet caducat de dins de la cam-
bra.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Robot

Casos d’us relacionats: 14.Modificar buit ubicacid.

Precondicié: El sistema ha enviat al robot una data .

Postcondicié: El palet esta fora de la cambra.

Procés normal principal:

1. Elrobot llegeix la data que li ha enviat el sistema.

2. El robot busca el palet amb la mateixa data de caducitat que la data que li ha
enviat el sistema.

3. El robot treu el palet trobat de la seva ubicacié.

4. Elrobot llegeix el codi de la ubicacid i el codi de la columna d’on a tret el palet.

5. El robot envia al sistema el codi de la columna i el codi de la ubicacio llegits
amb el valor del camp buit igual a si.

6. Elrobot es dirigeix a la seva porta per servir el palet.

7. El sistema crida al cas d’us 14.Madificar buit ubicacio.

Alternatives del procés i excepcions:
Cap

Cas d’'Us: 17.Assignar ruta client

Resum de la funcionalitat: serveix per assignar una ruta a un nou client.
Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic.

Casos d’us relacionats: Cap

Precondicié: Hi ha una peticié d’assignar ruta a un nou client.
Postcondicié: El nou client té assignada una ruta.

Procés normal principal:
1. El sistema cerca a la base de dades els clients que no estan donats de baix i
gue no tenen assignada una ruta.
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2. El sistema presenta la llista de clients nous a lI'operador logistic.

3. L'operador logistic selecciona a un dels clients nous i accepta la seleccio.

4. El sistema cerca les destinacions de la ruta amb un dels seus codis postals i-
gual al codi postal del client.

5. El sistema presenta a I'operador logistic la llista de les destinacions trobades i
li demana que introdueixi el domicili social i el nimero que vol que ocupi el do-
micili social del client dins la ruta.

6. L'operador logistic introdueix les dades demanades pel sistema i les confirma.

7. El sistema ordena les destinacions de la ruta.

8. El sistema guarda a la base de dades les destinacions de la ruta amb les modi-
ficacions fetes.

9. El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:

2a. El sistema no ha trobat cap client nou:
2al. El sistema acaba el procés.

3a. L'operador logistic cancel-la el procés:
3al. El sistema acaba el procés.

6a. L'operador logistic cancel-la el procés:
6al. El sistema acaba el procés.

Questions que cal aclarir: Al punt 5 del procés normal principal a I'Operador lo-
gistic se li mostra el llistat de les destinacions ordenades perqué pugui escollir
guina posicio vol que ocupi la destinacié del nou client.

Cas d’Us: 18.Eliminar client ruta

Resum de la funcionalitat: serveix per donar de baixa a un client de la seva ruta.
Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic.

Casos d’us relacionats: Cap

Precondicié: Hi ha un peticioé d’eliminar a un client de la ruta.

Postcondicié: El client no té cap ruta assignada.

Procés normal principal:

1. El sistema cerca a la base de dades els clients que s’han donat de baixa i qué
tenen una destinacié assignada.

2. El sistema presenta la llista dels clients que s’han donat de baixa a 'operador
logistic.

3. L'operador logistic selecciona a un dels clients i confirma la seleccio.

4. El sistema esborra la destinacio del client de la ruta que el sistema ha trobat a

la base de dades.

El sistema reordena les destinacions de la ruta.

El sistema guarda a la base de dades les destinacions de la ruta amb les modi-

ficacions fetes.

7. El sistema acaba el procés.

oo

Alternatives del procés i excepcions:

2a. El sistema no ha trobat cap client donat de baixa:
2al. El sistema acaba el procés.

3a. L'operador logistic cancel-la el procés:
3al. El sistema acaba el procés.
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Cas d’us: 19.Crear ruta

Resum de la funcionalitat: serveix per crear una nova ruta.
Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic

Casos d’us relacionats:

Precondicié: Hi ha una petici6é de crear una ruta nova.
Postcondicié: La ruta esta creada.

Procés normal principal:

1. El sistema demana a I'operador logistic els codis postals als que pertany la
zona de la ruta, el nom del transportista que fa la ruta, la capacitat del camié en
caixes de mida gran.

2. L'operador logistic introdueix les dades que li ha demanat els sistema i les
confirma.

3. El sistema crea la nova ruta amb les dades introduides per 'operador logistic.

4. El sistema mostra a I'operador logistic la nova ruta creada.

5. L'operador logistic accepta la nova ruta.

6. El sistema guarda la ruta creada a la base de dades.

7. El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:

2a. L’'operador logistic cancel-la el procés:
2al. El sistema acaba el procés.

5a. L'operador logistic cancel-la el procés:
5al. El sistema acaba el procés.

Cas d’Us: 20.Dividir ruta

Resum de la funcionalitat: serveix per dividir una ruta creant una nova ruta i mo-
dificant la primera.

Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic

Casos d’Us relacionats:

Precondicié: Hi ha una peticié de dividir ruta.

Postcondicid: Se ha creat una nova ruta i una modificacié de la primera.

Procés normal principal:

1. El sistema demana a I'operador logistic el nom del transportista que fara la
nova ruta i la capacitat del camio en caixes de mida gran.

2. L'operador logistic introdueix les dades que li ha demanat els sistema i con-
firma les dades.

3. El sistema crea la nova ruta amb les dades introduides per 'operador logistic
assignant-li un codi de ruta.

4. El sistema presenta la llista de rutes trobades a la base de dades.

5. L'operador logistic selecciona la ruta que vol dividir i confirma la seleccié.

6. El sistema presenta la llista de codis postal de la ruta seleccionada, que el sis-
tema a trobat a la base de dades.

7. L'operador logistic selecciona els codis postals que han de formar part de la
nova ruta i confirma la seleccio.

8. El sistema assigna els codis postals seleccionats a la nova ruta i els esborra de
la ruta principal.

9. El sistema assigna a la nova ruta les destinacions que ha trobat a la base de
dades que pertanyen als codis postals seleccionats.
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10.El sistema ordena les destinacions de la nova ruta i de la ruta principal modifi-
cada.

11.El sistema presenta per pantalla la nova ruta i la ruta principal modificada amb
les seves destinacions ordenades.

12.L’ operador logistic confirma la nova ruta i la ruta principal modificada.

13.El sistema guarda a la base de dades la nova ruta i la ruta principal modificada.

14.El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:

2a. L’'operador logistic cancel-la el procés:
2al. El sistema acaba el procés.

5a.L’'operador logistic cancel-la el procés:
5al. El sistema acaba el procés.

7a. L'operador logistic cancel-la el procés:
7al. El sistema acaba el procés.

12a.L’operador logistic cancel-la el procés:
12al. El sistema acaba el procés.

Cas d'us: 21.Modificar ruta

Resum de la funcionalitat: Modifica les dades d’una ruta.
Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic.

Casos d’Us relacionats: Cap

Precondicié: Hi ha una peticié de modificacié de ruta.
Postcondicié: La ruta esta modificada.

Procés normal principal:

1. El sistema presenta a I'operador logistic un llistat amb totes les rutes que hi
ha guardades a la base de dades.

2. L'operador logistic selecciona la ruta que vol modificar i confirma la seleccio.

3. El sistema presenta a I'operador logistic les dades de la ruta seleccionada:
numero d’identificacié de la ruta (codi_ruta), els codis postals als que pertany la
zona de la ruta, el nom del transportista que fa la ruta, la capacitat del camié en
caixes de mida gran i les destinacions que formen l'itinerari de la ruta ordenats
d’ultima destinacio a primera destinacio.

4. L'operador logistic modifica les dades pertinents i les confirma.

5. El sistema busca totes les subrutes de la ruta seleccionada que tinguin reparti-
ments assignats amb 'estat no servit.

6. El sistema substitueix les dades de les subrutes trobades que siguin iguals a
les dades de la ruta seleccionada i les quals han estat modificades per
I'Operador logistic.

7. El sistema substitueix les dades de la ruta seleccionada per les dades que ha
modificat 'Operador logistic.

8. El sistema presenta per pantalla la ruta modificada.

9. L’ operador logistic confirma la modificacio.

10.El sistema guarda la ruta modificada juntament amb les seves subrutes.

11.El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:

2a. L’'operador logistic cancel-la el procés:
2al. El sistema acaba el procés.

4a. L'operador logistic cancel-la el procés:
4al. El sistema acaba el procés.
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5a. El sistema no troba cap subruta de la ruta seleccionada que tingui repartiments

assignat amb I'estat no servit:

5al. El sistema substitueix les dades de la ruta seleccionada per les dades que
ha modificat 'Operador logistic.

5a2. El sistema guarda la ruta modificada.

5a3. El sistema acaba el procés.

9a. L'operador logistic cancel-la el procés:

9al. El sistema acaba el procés.

Questions que cal aclarir: Una ruta només podra ser modificada quan no tingui
assignat cap repartiment amb estat no servit.

Cas d’us: 22.Crear devolucio

Resum de la funcionalitat: serveix per crear una devolucio.
Paper dins el treball de I'usuari: basic

Actors: Operador logistic

Casos d’us relacionats:

Precondicié: Hi ha una peticié de crear devolucio.
Postcondicié: La devolucio esta creada.

Procés normal principal:

1.

El sistema demana a I'operador logistic el NIF del client i la data de lliurament
del repartiment o de la comanda a la que pertanyen les caixes que s’han retor-
nat.

L’ Operador logistic introdueix les dades que li ha demanat els sistema i les
confirma.

El sistema busca a la base de dades les linies de comanda de la comanda del
client amb NIF i data de lliurament iguals als introduits per 'operador logistic.
El sistema mostra a I'operador logistic les dades de la comanda: niumero
d’identificacié de la comanda (numero_comanda), la data en que el client ha fet
la comanda, la data en que s’ha de lliurar la comanda, el NIF, nom, domicili so-
cial, ciutat del domicili social i codi posta del client que ha fet la comanda i el to-
tal de caixes per mida gran amb la llista de les linies de comanda trobades.
L’'Operador logistic selecciona les linies de comanda de les que s’ha retornat
alguna caixa indicant quantes caixes s’han retornat, quins son els motius de la
devolucio i el codi de les caixes retornades per cadascuna de les linies de co-
manda seleccionades i confirma la seleccio.

El sistema crea una devolucié amb el codi de la devolucio, la data actual, el to-
tal de caixes retornades i el nimero de comanda al qual pertanyen les linies de
comanda; la referéncia, els motius de la devolucié, el total de caixes retornades
i els codis de les caixes per cadascuna de les linies de comanda seleccionades
El sistema li mostra a 'operador logistic la devoluci6 creada.

L'operador logistic accepta la devolucio.

El sistema guarda a la base de dades la devoluci6 creada.

0 El sistema acaba el procés.

Alternatives del procés i excepcions:
3a. L'operador logistic cancel-la el procés:

3al. El sistema acaba el procés.

7a. L'operador logistic cancel-la el procés:

7al. El sistema acaba el procés.

10a. L'operador logistic cancel-la el procés:

10al. El sistema acaba el procés.
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2.7.

Especificacio dels requisits de la interficie d’'usuari:

Els Unics usuaris que necessitaran una interficie d'usuari sén el operadors logis-
tics. Tots els usuaris coneixen a fons la seva feina, perd no estan acostumats a fer
servir ordinadors, ja que fins ara la feina a estat totalment manual. Per una altre
banda cal tenir en compte que I'aplicacié no s’assembla a cap aplicacié de les que
fins ara s’han fet servir dins 'empresa. La rotacié del personal és molt baixa: un
operador logistic pel torn de mati i un altre pel torn de tarda, amb la qual cosa no
hi haura masses usuaris diferents manipulant I'aplicacié. No totes les funcions del
sistema és faran molt sovint, com és el cas de crear rutes, afegir clients,..., aques-
tes funcions s6n més bé esporadiques. Cal destacar que hi ha funcions que nor-
malment sempre fara I'operari del mati i d’altres el de la tarda, encara que espora-
dicament pot donar-se el cas que algun dels dos faci funcions que normalment fa
I'altre. Aix0 és degut a que el repartiment de comandes normalment és fa pel mati i
la preparacio de repartiments per la tarda. Un altre fet important que cal recalcar,
és que la informacié que crea I'operari de la tarda, la fa servir 'operari del mati.

Tot aix0 ens porta a dues conclusions a I'hora de dissenyar les interficies:

el es interficies han de ser el més intuitives i simples possibles.

ePer iniciar el sistema cal una contrasenya per evitar intrusions d’altre personal de
'empresa que no té perqué utilitzar el sistema i pot malversar informacio critica,
perd no cal que aquesta contrasenya sigui diferent pels operadors logistics que

fan servir I'aplicacid, ja que sén pocs usuaris i comparteixen la informacié creada
amb el nostre sistema
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3. ANALISIS

3.1.

Identificaci6 de les classes d’entitat:

A partir de la documentacié textual dels casos d'us?® identifiquem les possibles
classes d’entitat segiients®*:

eCas d’us: 1.Afeqgir comanda.

Classes: Client, Comanda, Repartiment, Ruta, Subruta,

eCas d’'us: 2.Crear subruta.

Classes: Comanda, Destinacio, Repartiment*, Ruta*, Subruta*,.

eCas d’us: 3.Crear repartiment.

Classes: Repartiment*, Ruta*, Subruta*.

eCas d’'Us: 4.Seleccionar repartiment.

Classes: Repartiment*.

eCas d'us: 5.Seleccionar comanda.

Classes: Comanda*, Repartiment*.

eCas d’us: 6.Enviar linia de comanda.

Classes: Columna, Comanda*, Linia_comanda, Passadis, Prestatgeria.

eCas d'us: 7.Cercar columna.

Classes: Columna*, Linia_comanda*, Palet*, Prestatgeria*, Ubicacio .

eCas d’'us: 8.Servir caixes.

Classes: Caixa?, Columna*, Ubicacio*.

eCas d’'us: 9.Descomptar caixes palet.

Classes:, Columna*, Linia_comanda*, Palet*, Prestatgeria*, Ubicacio*.

eCas d’'us: 10.Guardar linia de comanda.

Classes: Linia_comanda*.

eCas d’us: 11.Canviar palet de lloc.
Classes: Columna*, Palet*, Ubicacio*.

2 Mirar apartat 2.6 “Documentacio textual dels casos d' s’ del capitol 2.

 Quan lapossible classe d’ entita esta seguida per “ * “ vol dir que aquesta es repeteix en més d’un cas d’ (isi quan esta segui-
daper“ ?*“ vol dir queno ésclar que sigui realment una classe d’ entitat. Si les possibles classes d’ entitat no estan seguides per
resval dir que realment son identificades com a classes d’ entitat.
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eCas d’us: 12.Tractar nou palet.

Classes: Columna*, Palet*, Passadis*, Prestatgeria*.

eCas d’'us: 13.Ubicar palet nou.

Classes: Columna*, Palet*, Ubicacio*.

eCas d’us: 14.Modificar buit ubicacid.

Classes: Columna*, Ubicacio*.

eCas d’us: 15.Tractar caducitat.

Classes: Columna*, Palet*, Passadis*, Prestatgeria*, Ubicacio*.

eCas d’'us: 16.Treure palet.

Classes: Columna*, Palet*, Ubicacio*.

eCas d’'us: 17.Assignar ruta client.

Classes: Client*, Destinacio*, Ruta*.

eCas d’us: 18.Eliminar client ruta.

Classes: Client*, Destinacio*, Ruta*,
eCas d’'us: 19.Crear ruta.
Classes: Ruta*.

eCas d’us: 20.Dividir ruta.

Classes: Destinacio*, Ruta*.

eCas d’'us: 21.Modificar ruta.

Classes: Ruta*.

eCas d’'us: 22.Crear devolucio.

Classes: Caixa?*, Comanda*, Devolucio, Repartiment*.

Totes les classes que hem identificat tenen atributs tal i com es pot veure a la do-
cumentacié textual dels casos d’Gs®. Pel que fa a la possible classe d’entitat Caixa
amb tots els seus atributs, ens adonem que és important pel sistema administratiu
i de fabrica de I'empresa, pero per al nostre sistema I'inic que ens interessa és la
guantitat de caixes dels palets, les comandes i els repartiments, els codis de les
caixes per crear les devolucions i les mides de les caixes per poder comptabilitzar-
les. Pel que fa a la quantitat de caixes sera un atribut de cada una de les classes
d’entitat citades abans, i pel que fa al codi de les caixes i la seva mida considera-

rem que son els dos atributs que formen la classe d’entitat Caixa.

* Mirar Capitol 2 apartat 2.2 “Descripcio detallada dels principals objectes del sistema’ per més claredat.
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Per tant la primera llista de classes d’entitats és: Caixa, Client, Columna, Coman-
da, Destinacio, Devolucio, Linia_comanda, Palet, Passadis, Prestatgeria, Reparti-
ment, Ruta, Subruta i Ubicacio.

3.2. ldentificaci6 de les classes de frontera:

Tots els casos d’Us que sbén activats per 'Operador logistic tenen una classe de
frontera en comu: Menu. Aquesta classe és la que fa servir I' Operador logistic
per fer les peticions de les diferents opcions del sistema. Correspon al menu de
I'aplicacié.

A partir de la documentacié textual dels casos d'us?® identifiquem les possibles
classes de frontera seguents:

eCas d’us: 1.Afeqgir comanda.

Classes:

FinestraComandesNoAssignadesRepartiment.  Finestra que mostra en
I'EstacioOperadorLogistic un llistat de les comandes que no tenen assignat cap
repartiment quan I’Operador logistic fa una peticié d’afegir comanda. La Fines-
traComandesNoAssignadesRepartiment conté camps per especificar el nimero
d’identificacié de la comanda, la data en que el client ha fet la comanda, la data
en que s’ha de lliurar la comanda, quin client ha fet la comanda i el total de cai-
xes per mida gran de cadascuna de les comandes que apareixen al llistat, un
boto (o un altre control) per acceptar la comanda seleccionada préviament i un
altre per cancel-lar el procés.

FinestraRepartiment: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic el repar-
timent on s’ha afegit la comanda seleccionada mitjancant la FinestraComandes-
NoAssignadesRepartiment. La FinestraRepartiment conté camps per especificar
tots els atributs d’un repartiment, els atributs de la comanda afegida, el nUmero
d’identificacié de la comanda, la data en que el client ha fet la comanda, un boto
(o un altre control) per acceptar el repartiment creat i un altre per cancel-lar el
proceés.

FormulariDadesSubruta: Aquesta classe fa referencia a I'excepcio 6a del procés
normal principal. Formulari que es fa servir per poder modificar el nom del trans-
portista i la capacitat del camié (si cal) de la subruta seleccionada. Aquest formu-
lari se li presenta a I'Operador logistic en I'EstacioOperadorLogistic quan aquest
ha de modificar una subruta. ElI FormulariDadesSubruta conté un camp modifica-
ble amb el nom del transportista per poder introduir el nou nom del transportista,
un camp modificable amb la capacitat maxima del camid per poder introduir una
nova capacitat i un boto (o un altre control) per confirmar la data introduida.

eCas d’'us: 2.Crear subruta.

Classes:

FinestraSubrutesCreades: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic les
dues subrutes creades juntament amb el nou repartiment tancat de la primera
subruta. La FinestraSubrutesCreades conté camps per especificar tots els atri-
buts del nou repartiment tancat, de la primera subruta i de la segona, i un boto (o
un altre control) per acceptar.

* Mirar apartat 2.6 “Documentacio textual dels casos d' s’ del capitol 2.
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eCas d’us: 3.Crear repartiment.

Classes:

FormulariDataLliurament: Formulari que es fa servir per donar la data de lliura-
ment d’un repartiment. Aquest formulari se li presenta a 'Operador logistic en
I'EstacioOperadorLogistic quan fa una peticié de crear repartiment. El Formulari-
DataLliurament conté un camp per introduir la data de lliurament, un boto (o un
altre control) per confirmar la data introduida i un altre per cancel-lar el procés.

FinestraRutesRepartimentNoCreat: Finestra que mostra en
I'EstacioOperadorLogistic a 'Operador logistic un llistat de les rutes que no te-
nen cap repartiment assignat amb la mateixa data de lliurament introduida al For-
mulariDataLliurament. La FinestraRutesRepartimentNoCreat conté camps per es-
pecificar el nimero d’identificacié de la ruta i els codis postals als que pertany la
zona de la ruta de cadascuna de les rutes que apareixen al llistat, un boto (o0 un
altre control) per acceptar la ruta seleccionada previament i un altre per cancel-lar
el procés.

FinestraNouRepartiment: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic el re-
partiment creat pel sistema a partir de la seleccio feta mitjancant la FinestraRu-
tesRepartimentNoCreat. La FinestraNouRepartiment conté camps per especificar
el codi del nou repartiment, la data actual, la data de lliurament introduida per
I'operador logistic mitjan¢ant el FormulariDataLliurament, I'estat obert i I'estat de
no servit, un boto (o un altre control) per acceptar el repartiment creat i un altre
per cancel-lar el procés.

eCas d’'Us: 4.Seleccionar repartiment.

Classes:

FinestraLlistatRepartiments: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic un
llistat dels repartiments no servits amb data de lliurament igual a la data actual
guan I'Operador logistic fa una peticié de seleccionar repartiment. La Finestra-
LlistatRepartiments conté camps per especificar el numero d’identificacié del re-
partiment, , el nimero d’identificacié de la ruta o subruta a la que esta assignat el
repartiment i els codis postals als que pertany la zona de la ruta o subruta de ca-
dascuna dels repartiments que apareixen al llistat, la data de lliurament dels re-
partiments, un boto (o un altre control) per acceptar el repartiment seleccionat
previament i un altre per cancel-lar el procés.

eCas d’us: 6.Enviar linia de comanda.

Classes:

MissatgeLiniaDeComanda: Missatge que el sistema envia a un determinat Ro-
bot. El contingut del missatge consta de:

- La referéncia d’'una linia de comanda que anteriorment ha estat llegida pel ma-
teix sistema d’una linia de comanda pertanyent a una comanda assignada al
repartiment seleccionat per I'Operador logistic mitjancant la FinestralLlista-
tRepartiments.

- | el codi de la prestatgeria a la que pertany la columna amb el mateix codi que
la referencia enviada.
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eCas d'us: 7.Cercar columna

Classes:

MissatgeColumnaTrobada: Missatge que un determinat Robot envia al sistema
per avisar-lo que ja ha trobat la columna que tenia que cercar. El contingut del
missatge és “Columna trobada”.

MissatgeNombreCaixes: Missatge que el sistema envia a un determinat Robot
per notificar-li quantes caixes a de servir. El contingut del missatge és el nhombre
de caixes que ha de servir el Robot.

MissatgeCanviUbicacio: Missatge que el sistema envia a un determinat Robot
per avisar-lo que ha de canviar un palet d’ubicaci6 (el de dalt a sota). El contingut
del missatge és “SOB” qué és la ubicacié on es troba el palet que ha de canviar a
la ubicacio6 de sota (“SOT").

MissatgeUbicarPaletNou: Missatge que el sistema envia a un determinat Robot
per avisar-lo que ha d’ubicar un nou palet. El contingut del missatge és la ubica-
cié on ha de anar el nou palet i “Ubicar palet nou”.

MissatgeTreurePalet: Missatge que el sistema envia a un determinat Robot per
notificar-li que ha de treure els palets caducats de dins la cambra. El contingut
del missatge és la data actual.

eCas d’'us: 8.Servir caixes.

Classes:

MissatgeCaixesServides: Missatge que un determinat Robot envia al sistema per
avisar-lo que ja ha servit el nombre de caixes que el sistema li va enviar mitjan-
cant el MissatgeNombreCaixes. El contingut del missatge és “Caixes servides”.

eCas d’us: 11.Canviar palet de lloc.

Classes:

MissatgeCanviUbicacioFet: Missatge que un determinat Robot envia al sistema
per avisar-lo que ja ha canviat d’ubicacié el palet que el sistema li va notificar mit-
jancant el MissatgeCanviUbicacio. El contingut del missatge és el codi de la co-
lumna on es troba la ubicacio i “SOB” amb valor buit igual a si.

eCas d’us: 12.Tractar nou palet.

Classes:

MissatgePaletLLiurat: Missatge que envia el Sistema de Fabrica al sistema per
avisar-lo de que ja ha lliurat el palet al robot. El contingut del missatge és el codi
del palet, el nUmero de caixes que conte i la data de caducitat.

MissatgePrestageriaColumna: Missatge que el sistema envia al Robot que té el
mateix codi que el passadis llegit per notificar-li en quina columna ha d’ubicar el
palet nou. El contingut del missatge és el codi de la prestatgeria i de la columna
on ha d’anar ubicat el nou palet.
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eCas d’'us: 13.Ubicar palet nou.

Classes:

MissatgePaletNouUbicat: Missatge que un determinat Robot envia al sistema per
avisar-lo que ja ha ubicat el nou palet a la ubicacié que li va notificar el sistema
mitjancant el MissatgeUbicarPaletNou. El contingut del missatge és el codi de la
columna on es troba la ubicacio, la ubicacié que li va enviar el sistema amb el
camp buit igual a no.

eCas d’us: 15.Tractar caducitat.

MissatgePrestatgeriaColumna: Missatge que el sistema envia al Robot que té el
mateix codi que el passadis llegit per notificar-li de quina columna ha de treure el
palet caducat. El contingut del missatge és el codi de la prestatgeria i de la co-
lumna on ha d’anar ubicat el nou palet. Aquesta classe de frontera és la mateixa
gue hi ha a la classe d’Us 12.Tractar nou palet.

eCas d’'us: 16.Treure palet.

Classes:

MissatgePaletTret: Missatge que un determinat Robot envia al sistema per avi-
sar-lo que ja ha tret el palet caducat amb la data de caducitat que li va notificar el
sistema mitjancant el MissatgeTreurePalet. El contingut del missatge és el codi
de la columna on es troba la ubicacio, la ubicacio que li va enviar el sistema amb
el camp buit igual a si.

eCas d’'us: 17.Assignar ruta client.

Classes:

FinestraLlistatClientsNous: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic un
llistat dels clients que no estan donats de baixa i que no tenen assignada una ru-
ta a I'Operador logistic quan fa una peticié d’assignar ruta a nou client. La Fi-
nestralLlistatClientsNous conté camps per especificar el NIF, el nom, el domicili
social, la poblacid i els codi postal de la poblacié de cadascun dels clients que
apareixen al llistat, un boto (o un altre control) per acceptar el client seleccionat
previament i un altre per cancel-lar el procés.

FormulariLlistatDestinacions: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic
un llistat de las destinacions trobades a I'Operador logistic quan fa una peticié
d’assignar ruta a nou client, i alhora serveix de formulari per a que I'Operador
logistic assigni el nou client a la ruta. La FinestraFormulariLlistatDestinacions
conté camps per especificar el domicili social i el nUmero que indica quina posicio
ocupa dins la ruta cadascuna de les destinacions que surten al llistat, un camp
per introduir el domicili social del nou client i un altre per introduir el nimero que
ha d’ocupar el domicili social del nou client dins la ruta, un boto (o un altre con-
trol) per acceptar les dades introduides i un altre per cancel-lar el procés.
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eCas d’us: 18.Eliminar client ruta.

Classes:

FinestraLlistatClientsBaixa: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic un
listat dels clients que estan donats de baixa i tenen assignada una ruta a
I’'Operador logistic quan fa una peticié d’eliminar a un client d’'una ruta. La Fi-
nestralLlistatClientsBaixa conté camps per especificar el NIF, el nom, el domicili
social, la poblacid i els codi postal de la poblacié de cadascun dels clients que
apareixen al llistat, un boto (o un altre control) per acceptar el client seleccionat
previament i un altre per cancel-lar el procés.

eCas d’'us: 19.Crear ruta.
Classes:

FormulariDadesRuta: Formulari que es fa servir per poder crear una nova ruta.
Aquest formulari es presenta a 'Operador logistic en I'EstacioOperadorLogistic
guan aquest fa una peticié de crear ruta. EI FormulariDadesRuta conté diferents
camps per introduir els codis postals als que pertany la zona de la ruta, el nom
del transportista que fara la ruta i la capacitat maxima del camié en caixes de mi-
da gran, un boto (o un altre control) per confirmar les dades introduides i un altre
per cancel-lar el procés.

FinestraNovaRuta: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic la nova ruta
creada pel sistema a partir de les dades introduides mitjangant el FormulariDa-
desRuta. La FinestraNovaRuta conté camps per especificar el codi de la nova ru-
ta, el nom del transportista, la carrega maxima del cami6 en caixes de mida gran
i els codis postals associats a la ruta, un bot6 (o un altre control) per acceptar la
nova ruta creada i un altre per cancel-lar el procés.

eCas d’us: 20.Dividir ruta.

Classes:

FormulariNovaRuta: Formulari que es fa servir per poder crear una nova ruta.
Aquest formulari es presenta a I'Operador logistic en I'EstacioOperadorLogistic
guan aquest fa una peticié de dividir ruta. EI FormulariNovaRuta conté diferents
camps per introduir el nom del transportista que fara la ruta i la capacitat maxima
del camio en caixes de mida gran, un boto (o un altre control) per confirmar les
dades introduides i un altre per cancel-lar el procés.

FinestraLlistatRutes: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic un llistat
de les rutes a I’'Operador logistic després de introduir les dades al FormulariNo-
vaRuta. La FinestralLlistatRutes conté camps per especificar el codi, el nom del
transportista, la carrega maxima del cami6 en caixes de mida gran de cadascuna
de les rutes que apareixen al llistat, un boto (o un altre control) per acceptar la ru-
ta seleccionada préviament i un altre per cancel-lar el procés.

FinestraLlistatCodisPostals: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic un
llistat dels codis postals associats a la ruta que anteriorment I'Operador logistic
ha seleccionat mitjancant la FinestralLlistatRutes. La FinestraLlistatCodisPostals
conté un camp per especificar la numeracio de cadascun dels codis postals que
apareixen al llistat, un boto (o un altre control) per acceptar els codis postals se-
leccionats i un altre per cancel-lar el procés.
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FinestraDivisioRuta: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic la nova ru-
ta creada pel sistema i la modificacié de la ruta seleccionada. La FinestraDiviso-
Ruta conté camps per especificar el codi de la nova ruta, el nom del transportista,
la carrega maxima del camié en caixes de mida gran i els codis postals associats
a les dues rutes, un boté (o un altre control) per acceptar la divisié de la ruta se-
leccionada i un altre per cancel-lar el procés.

eCas d’'us: 21.Modificar ruta.

Classes:

FinestraLlistatRutes: Aquesta classe de frontera, és la mateixa que apareix al cas
d’us 20.Dividir ruta, amb la diferencia que s’activa quan I’Operador logistic fa
una peticié de modificar ruta.

FormulariModificarRuta: Formulari que es fa servir per poder modificar les dades
d'una ruta. Aquest formulari es presenta a [|'Operador logistic en
I'EstacioOperadorLogistic quan aquest ha seleccionat una ruta mitjangant la clas-
se FinestralLlistatRutes. El FormulariModificarRuta conté diferents camps per
modificar el nom del transportista, la capacitat maxima del camié en caixes de
mida gran, els codis postals i destinacions assignades a la ruta, un boto (o un al-
tre control) per confirmar les dades introduides i un altre per cancel-lar el procés.

FinestraRutaModificada: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic la ruta
modificada pel sistema a partir de les dades introduides mitjancant el Formulari-
ModificarRuta. La FinestraRutaModificada conté camps per especificar el codi de
la ruta, el nom del transportista, la carrega maxima del camié en caixes de mida
gran, els codis postals i destinacions associades a la ruta, un bot6é (o un altre
control) per acceptar la nova ruta modificada i un altre per cancel-lar el procés.

eCas d’'us: 22.Crear devoluci6.

Classes:

FormulariDevolucio: Formulari que es fa servir per poder introduir el NIF del client
i la data de lliurament de les caixes retornades pel client. Aquest formulari es
presenta a I'Operador logistic en I'EstacioOperadorLogistic quan aquest ha fa
una peticio de crear devolucié. EI FormulariDevolucio conté diferents camps per
introduir el NIF del client i la data de lliurament de la comanda a la que pertanyen
les caixes retornades, un boto (o un altre control) per confirmar les dades introdu-
ides i un altre per cancel-lar el procés.

FinestraFormulariComanda: Finestra que es fa servir per escollir les linies de
comanda de la comanda trobada pel sistema a partir de les dades introduides
per 'Operador logistic mitjancant la FinestraFormulariDevolucio i a les que per-
tanyen les caixes retornades pel client. Un cop seleccionades les linies de co-
manda, aquesta classe de frontera permet introduir a I'Operador logistic els co-
dis de les caixes retornades, els motius de la devolucio i quantes caixes s’han re-
tornat per cadascuna de les linies de comanda seleccionades. A part, també con-
té un boto (o un altre control) per confirmar les dades introduides i un altre per
cancel-lar el procés.

FinestraDevoluciéCreada: Finestra que mostra en I'EstacioOperadorLogistic la
devolucio creada pel sistema a partir de les dades introduides mitjancant la Fi-
nestraFormulariComanda. La FinestraDevolucioCreada conté camps per especi-
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3.3.

ficar el codi de la devolucid, la data actual, el total de caixes retornades i el nu-
mero de comanda al qual pertanyen les linies de comanda, la referéncia, els mo-
tius de la devolucio, el total de caixes retornades i els codis de les caixes per ca-
dascuna de les linies de comanda seleccionades, un bot6 (o un altre control) per
acceptar devolucio creada i un altre per cancel-lar el procés.

Identificacio de les classes de control:

Tots els casos d’Us que sbén activats per 'Operador logistic tenen una classe de
control en comu: GestorMenu. La classe de frontera Menu passa l'opcié que se-
lecciona I'Operador logistic a la classe GestorMenu, que crida la classe de con-
trol principal de cadascun del casos d'Us.

A partir de la documentaci6 textual dels casos d’Gs?’ identifiquem una classe de
control per cadascun dels casos d’'Us. Totes aquestes classes tenen la mateixa
funcié dins del seu cas d'Us, son les classes de control principal, responsables de
cridar a les classes de frontera pertinents i a les classes d’entitat. Aixi doncs, en la
segient taula és mostra quines son les classes de control per cadascun dels ca-
sos d'us:

Casos d’us

Classes de control

Casos d’Us

Classes de control

1.Afeqir comanda

AdiccioComanda

12.Tractar nou palet

TractamentNouPalet

2.Crear subruta

CreacioSubruta

13.Ubicar palet nou

UbicacioPaletNou

3.Crear repartiment

CreacioRepartiment

14.Modificar buit ubicacié

ModificacioBuitUbicacio

4.Seleccionar repartiment

SeleccioRepartiment

15.Tractar caducitat

TractamentCaducitat

5.Seleccionar comanda

SeleccioComanda

16.Treure palet

ExtraccioPalet

6.Enviar linia_ de comanda

EnviamentLiniaDeComanda

17.Assignar ruta client

AssignacioRutaClient

7.Cercar columna

SeleccioColumna

18.Eliminar client ruta

EliminacioClientRuta

8.Servir caixes

ServeiCaixes

19.Crear ruta

CreacioRuta

9.Descomptar caixes palet

SubstraccioCaixesPalet

20.Dividir ruta

DivisioRuta

10.Guardar linia de comanda

GuardantLiniaComanda

21.Modificar ruta

ModificacioRuta

11.Canviar palet de lloc

CanviPaletDelLloc

22.Crear devolucio

CreacioDevolucio

3.4.

Modelat d’interaccions entre classes: diagrames de seqiiéncies:

Mitjangant els diagrames de sequéncies comprovem si falta algun objecte o algun
comportament en I'especificacié del sistema. Els refinaments que hem fet en el
casos d’'us 1.Afeqir comanda estan indicats en negreta i cursiva.

eCas d’'us: 1.Afeqgir comanda.

En aquest cas d'Us, fent el diagrama de sequencies del procés normal principal
ens adonem que hem de millorar el comportament, aixi doncs les variacions fetes

seran:

" Mirar apartat 2.6 “Documentacio textual dels casos d' s’ del capitol 2.
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- El pas 7 s’ha de produir un cop I'Operador logistic ha acceptat que la coman-
da seleccionada sigui afegida al seu repartiment, per tant el pas 7 es produira
després que I'Operador logistic hagi acceptat que la comanda seleccionada
pell sigui afegida al repartiment seleccionat pel sistema (FinestraRepartiment).

- Els passos 9110 (7 i 8 en el cas d'Us refinat), s’han rescrit per donar una major
claredat.

- S’ha afegit una nova alternativa o excepcio al procés normal principal (2a), ja
gue no s’havia tingut en compte que pot passar que quan el sistema cerca co-
mandes que no tenen assignat cap repartiment no en trobi cap. Si aixo passes,
tal i com s’indica en 2a, el sistema acabaria el procés.

Repartiment

inestraComandesNoAssignadesR . = .
‘ [Menu ‘ ‘ [GestorMenu ‘ ‘ [AddicioComandal ‘ ‘ [Comandal = Client LE inestrarepartiment
i 1

7 Epartiment]
1
Operador logistig

|
|
A\ e girComanda

Lercal

aes_comanel

|
|

|

| | ha comandaes) creal
|

|

|

|

|
NO €5 cancel.la €l proces) seleccio_acceptacio_comandas
|

v

Jdades_comanda_seleccionada

A

Leicall m

Lercal

Jdades_repartiment

s U

Hi ha repartiment i total caixes del repartiment <= capacitat maxima del camio] creal

A

accepta el repartiment| acceptal

SERCEEEEHEREE

A

X

X

Diagrama de seqiiencies del procés normal principal del casd us 1

Aixi doncs el cas d'Us 1 refinat seria el seguent:

Cas d'us: 1.Afegir comanda

Resum de la funcionalitat: Serveix per afegir una nova comanda a un reparti-
ment.

Paper dins el treball de 'usuari: basic

Actors: Operador logistic.

Casos d’us relacionats: 2.Crear subrutes, 3.Crear repartiment , 17.Assignar ruta
client

Precondicié: Hi ha una peticié d’afegir comanda.

Postcondicid: S’ha afegit una nova comanda a un repartiment.

Procés normal principal:
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1. El sistema cerca a la base de dades les comandes que no tenen assignat cap
repartiment.

2. El sistema mostra a I'operador logistic la llista de comandes no assignades a
cap repartiment.

3. L'operador logistic selecciona una comanda i accepta.

4. El sistema cerca en la base de dades el repartiment assignat a la ruta a la que
pertany el client que a fet la comanda amb data de lliurament igual a la data de
lliurament de la comanda i amb I'estat obert.

5. El sistema suma el total de caixes del repartiment trobat al nombre de caixes
de la comanda seleccionada.

6. El sistema comprova que el total de caixes del repartiment seleccionat no so-
brepassa la capacitat maxima del camié encarregat de fer el repartiment selec-
cionat.

7. El sistema mostra a 'operador logistic el repartiment trobat amb la comanda
seleccionada

8. L'operador logistic accepta el repartiment trobat amb la comanda selecci-
onada.

9. El sistema afegeix de forma ordenada la comanda seleccionada al repar-
timent trobat.

10.El sistema guarda el repartiment amb la comanda afegida a la base de dades.

11.El sistema acaba el procés

Alternatives del procés i excepcions:
2a. No hi ha comandes sense cap repartiment assignat:
2al. El sistema acaba el procés.
3a. L’'administratiu cancel-la el procés:
3al. El sistema acaba el procés.
4a. El sistema troba un repartiment de la ruta a la que pertany el client de la co-
manda seleccionada amb la data de lliurament de la comanda seleccionada i
amb l'estat tancat:
4al. El sistema cerca a la base de dades la subruta de la ruta a la que pertany
el client:
4ala. El sistema no troba cap subruta:
4alal. El sistema crida al cas d’us 2.Crear subrutes.
4a2. El sistema cerca a la base de dades el repartiment assignat a la subruta
trobada.
4b. El sistema no troba cap repartiment amb la data de lliurament de la nova
comanda assignat a la ruta a la que pertany el client que ha fet la comanda:
4b1. El sistema crida al cas d’Us 3.Crear repartiment.
4c. El sistema no troba cap ruta assignada al client:
4cl. El sistema crida al cas d’as 17.Assignar ruta client.
6a. El nombre de caixes del repartiment sobrepassa la capacitat maxima del
camio:
6al. El sistema canvia el estat obert del repartiment pel de tancat.
6a2. El sistema guarda el repartiment a la base de dades amb l'estat de tan-
cat.
6a3. El sistema crida al cas d’as 2.Crear subrutes.
6b. El repartiment pertany a una subruta i el total de caixes del repartiment és més
gran que 60:
6b1l. El sistema presenta a l’operador logistic les dades de la subruta.
6b2. L'operador logistic modifica el nom del transportista i la capacitat del
camio (si cal) i confirma les dades modificades.
6b3. El sistema modifica les dades de la subruta.
6b4. El sistema guarda la subruta modificada.
8a. L'Operador logistic no accepta la comanda afegida:
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8al. El sistema acaba el procés.

Questions que cal aclarir: L’excepcio 4ala es dona quan el repartiment assignat
a una ruta esta tancat, pero el nombre de caixes que el formen és igual a la capa-
citat maxima del camio i per tant fins aquest moment no ha calgut crear una subru-
ta.

En I'excepcio 4a punt 4a2, si trobem un repartiment que compleix les condicions,
aguest no pot tenir mai I'estat de tancat, ja que si fos aixi voldria dir que la coman-
da del client ja ha estat introduida®® i per un altre costat, no pot tenir mai una altre
data de lliurament en I'Gnic repartiment assignat que té que no sigui la del reparti-
ment assignat a la ruta mare.

En el punt 6b2 es absurd que I'Operador logistic cancel:li el procés ja que algu
ha de encarregar-se de repartir la comanda. Per aixo I'Operador logistic només
té I'opcidé d’acceptar les dades un cop las ha modificat.

Fent el diagrama de sequéncies de la nova excepcié 2a, descobrim una nova
classe de frontera: FinestraComandaNoTrobada. Aquesta finestra avisa a
I'Operador logistic que el sistema no ha trobat cap comanda.

Operador logistic
|

I
I
_| AfegirComanda

AfegirComanda

Crear
cercar

dades_comandes J

T
[no hi ha: comandes] crear

OK

x

X
Diagrama de seqiiencies de I’ excepcio 2a del casd' s 1

La classe de frontera FinestraComandaNoTrobada també la trobarem en el cas
d’us 5.Seleccionar comanda en la seva excepcid 1a, ja que el sistema no ha trobat
la comanda i en consequéncia aquest cancel-la el procés, com passa en I'excepcio
del cas d'Us 1.Afeqir comanda. El seu desenvolupament sera el mateix que el que
es mostra en el diagrama de sequéncies de I'excepcié 2a del cas d’'us 1.Afeqir
comanda.

Fent el diagrama de seqliencies de I'excepcié 3a o bé de la 8a, descobrim una no-
va classe de frontera: FinestraProcesCancellat. Aquesta finestra avisa a
I'Operador logistic que s’ha cancel-lat el procés.

% Mirar Annex 5.
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[X]

: |

- X

X

Diagrama de seqiiencies de |’ excepcio 3a del casd’'ls 1

La classe de frontera FinestraProcesCancellat sera comu a tots els casos d'Us en
gue en alguna de les seves excepcions I'Operador logistic cancel-la el procés. El
seu desenvolupament sera el mateix que el que es mostra en el diagrama de se-
guencies de I'excepcio 3a del cas d'Us Cas d’us: 1.Afegir comanda.

eCas d’us: 4.Seleccionar repartiment.

Fent el diagrama de seqgliencies de I'excepcid la, descobrim una nova classe de
frontera: FinestraComandaNoTrobada. Aquesta finestra avisa a I'Operador logis-
tic que el sistema no ha trobat cap comanda.

]
E

=

=

eCas d’'us: 17.Assignar ruta client.

Fent el diagrama de seqgliencies de I'excepcid 2a, descobrim una nova classe de
frontera: FinestraClientsNousNoTrobats. Aquesta finestra avisa a I'Operador lo-
gistic que no hi ha clients nous.
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: ,

| fClientsh | | inestraClientsNousNo [ roba
]
|
. i | ' |
Operador logistic] | 1 : 1
| I 1 1
I
| I 1 1
I I ! ' !
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[AssignarRutaClient] . | :
H SEEn |
o= ]
I cerean
!
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A

OK]

X

L

eCas d’us: 18.Eliminar client ruta.

Classes:

Fent el diagrama de sequencies de I'excepcié 2a, descobrim una nova classe de
frontera: FinestraClientsBaixaNoTrobats. Aquesta finestra avisa a I'Operador lo-
gistic que no hi ha clients donats de baixa.

T T

‘ fClient] ‘ ‘ InestraClientsBaixaNo | robats]

! i
[Operador logistid] 1
I
i |
i

I
|0 narClientR Ut

I
|
I
|
1 I
Pl el |
} cercail

T
no hi ha clients donats de baixa] creal

A

OK]

mv
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3.5. Identificaci6é d’associacions entre classes d’entitat:

Mitjancant el seglient diagrama estatic de les classes d’entitat podem veure quines
son les associacions entre les diferents classes d’entitat:

-
gmamE L~ 000 | rmmsE | i
01 i
0]
| O
-
i i
o i E Client
< 0
0 1 i i = i
®
(] iCodiPostal i
0 0
i
i
-
o
Prestatgeria
Devolucio
i
0. .1
-
Columna i i Ub 0
g
i
D1 1.
Palet] i 0. Caixal

En el diagrama estatic podem veure que hem creat una nova classe d’entitat: Co-
diPostal. Aquesta classe té un Unic atribut, el nUmero que representa el codi postal
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d’'una zona determinada, pero I’hem convertir en classe ja que moltes de les clas-
ses d’entitat accedeixen a ella i sobretot perqué qualsevol ruta té assignat un con-
junt de codis postals.

3.6. Identificacio dels atributs de les classes d’entitat:
eClasse Caixa: codi_caixa (integer), mida_caixa (string).

- codi_caixa: numero que identifica a cadascuna de les caixes.
- mida_caixa: mida de la caixa. Aquest atribut nhomés pot prendre un
d’aquests tres valors: gran, mitjana o petita.

eClasse Client: NIF (string), nom (string), rao_social (string), poblacio (string), do-
nat_de_baix (bolea).

-NIF: NIF del client.

-nom: nom del client.

-rao_social: adreca on es troba el negoci del client.

-poblacio: poblacié on es troba el negoci del client.

-donat_de_baixa: atribut que indica si el client s’ha donat de baixa o no.

eClasse Codi_postal: codi_postal(integer).

- codi_postal: codi postal de la zona on esta situat el negoci del client
eClasse Columna: codi_columna (integer).

- codi_columna: numero que identifica a cadascuna de les columnes.

eClasse Comanda: codi (integer), data_comanda (data), data_lliurament (data), to-
tal_caixes (integer), servida(bolea).

-codi: niumero que identifica a cadascuna de les comandes.

-data_comanda: data en la que el client fa la comanda.

-data_lliurament: data en que han de ser lliurades les caixes de la comanda
al client.

-total_caixes: total de caixes de la comanda en caixes de mida gran.

-servida: atribut que indica si la comanda ja ha estat lliurada al transportista
0 no.

eClasse Destinacio: posicio (integer), rao_social (string).

-posicio: posicié que ocupa la rad social del client dins la ruta que té assig-
nada.
-rao_social: ra6 social del client.

eClasse Devolucié: numero_devolucio (integer), data_devolucio (data), mo-
tius_devolucio (string).

-numero_devolucio: numero que identifica a cadascuna de les devolucions.

-data_devolucio: data en la que el client fa la devolucio.

-motius_devolucio: motius pels quals el client retorna les caixes. Aquest a-
tribut només pot prendre un d’aquests tres valors: caixa trencada, malves-
tat producte o equivocacio producte.
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eClasse Linia_comanda: referencia_producte (integer), mida_caixa (string), to-
tal_caixes_linia_comanda (integer), enviada (bolea).

-referencia_producte: nimero que identifica a cadascuna de les linies de
comanda d’'una mateixa comanda. Aquest niumero coincideix amb la refe-
réncia del producte que contenen les caixes.

-mida_caixa: mida de les caixes que pertanyen a la linia de comanda. A-
guesta mida nomeés pot ser gran, mitjana o petita.

-total_caixes_linia_comanda: total de caixes de la linia de comanda.

-enviada: atribut que indica si la linia de comanda ja ha estat lliurada al
transportista o no.

eClasse Palet: codi_palet (integer), total caixes palet (integer), data caducitat
(data).

-codi_palet: nimero que identifica a cadascun dels palets.
-data_caducitat: data en la que les caixes que conte el palet caduquen.
-total_caixes_palet: total de caixes que conte el palet.

eClasse Passadis: codi_passadis (integer).

-codi_passadis: numero que identifica a cadascun dels passadissos. Aques-
ta identificacié és la mateixa que identifica als robots de cadascun dels
passadissos.

eClasse Prestatgeria: codi_prestatgeria (integer).
-codi_prestatgeria: nimero que identifica a cadascuna de les prestatgeries.

eClasse Repartiment: codi_repartiment (integer), data_creacio (data), da-
ta_lliurament (data), total_caixes (integer), obert (bolea), servit (bolea).

-codi_repartiment: nimero que identifica a cadascun dels repartiments.

-data_creacio: data en la que es crea el repartiment.

-data_lliurament: data en que han de ser lliurades les comandes que formen
el repartiment. Aquesta data coincideix amb la data de lliurament de les
comandes del repartiment.

-total_caixes: total de caixes del repartiment en caixes de mida gran.

-obert: estat en el que al repartiment encara se li poden assignar més co-
mandes.

-servit: atribut que indica si el repartiment ja ha estat lliurada al transportista
0 no.

eClasse Ruta: codi_ruta (integer), nom_transportista (string), capacitat_camio (in-
teger).

-codi_ruta: numero que identifica a cadascun de les rutes.
-nom_transportista: nom del transportista encarregat de fer la ruta.
-capacitat_camio: capacitat maxima del camio6 del transportista.

eClasse Subruta: codi_subruta (integer), nom_transportista (integer), capaci-
tat_camio (integer).

-codi_subruta: nimero que identifica a cadascun de les subrutes.
-nom_transportista: nom del transportista encarregat de fer la subruta.

52



Disseny d’un sistema de gesti6 per a una cambra de congelacio robotitzada de masses congelades.

-capacitat_camio: capacitat maxima del camio6 del transportista.
eClasse Ubicacio: codi_ubicacio (string), buida (bolea).

-codi_ubicacio: paraula que identifica a cadascun de les dues ubicacions
possibles. Aquestes només poden ser SOT o SOB.
-buida: atribut que indica si la ubicacié conté algun palet (buida) o no.

3.7. Paquets d’analisi i de serveis:
3.7.1. Paquets d’analisi:

Dividim el sistema en paquets d’analisi per a que en un futur puguin ser imple-
mentats per equips diferents, aconseguint que I'implementacio del sistema sigui
més efectiva i més segura.

A I'hora de crear els paquets d’analisi hem tingut en compte queé:

e E| nostre sistema participa de dos sistemes que ja estan creats dins de
'empresa: el sistema administratiu i el sistema de fabrica. D’aquests dos sis-
temes utilitzem classes propies que, a demés, ampliarem afegint-hi nous atri-
buts i noves operacions®®. A aquests sistemes pertanyen les classes Client,
Comanda, LiniaComanda i CodiPostal per al que fa al sistema administratiu, i la
classe Palet i Caixa per al que fa al sistema de fabrica.

e Entre ells hi hagi les minimes relacions de dependéncia possibles.

e Les relacions que hi ha entre els casos d'is® i les classes d’entitat que en for-
men part®.

Aixi doncs hem creat tres paquets d’analisis: GestioRutes, GestioCambra i Gesti-
oDevolucions. La classe Repartiment la hem deixat fora dels paquets ja que es
compartida pels paquets GestioRutes i GestioCambra. Podem veure els paquets
d’analisi creats i les seves relacions en el segiient diagrama estatic:

GCestioRutes] GCestioCambral CestioDevolucion |

Sisiema Fabricallll

A 4
A

Sistema Administracio |

* Mirar apartat 4.1 “Reutilitzaci6 de classes’ del capitol 4.
% Mirar apartat 2.5.1 “Relacions entre actorsi casos d' s’ del capitol 2.
3 Mirar apartat 3.6 “Identificacio dels atributs de les classes d’ entitat” d’ aques mateix capitol.
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GestioRutes: Compren les classes Ruta, Subruta i Destinacio. Pel que fa als
casos d’'Us, inclou I'1._Afegir comanda, el 2. Crear subruta, el 3.Crear reparti-
ment, , el 17. Assignar ruta client, el 18. Eliminar client ruta, el 19.Crear ruta, 20.

Dividir ruta i 21 Modificar ruta.

GestioCambra: Compreén la classes Passadis, Prestatgeria, Columna i Ubicacio.
Pel que fa als casos d'Us, inclou el 4.Seleccionar repartiment, el 5.Seleccionar
Comanda, el 6.Enviar linia comanda, el 7.Cercar columna, el 8.Servir caixes, el

9.Descomptar caixes palet, el 10.Guardar linia de comanda, el 11.Canviar palet

de lloc, el 12.Tractar nou palet, el 13. Ubicar palet nou, el 14. Modificar buit ubi-

cacio, el 15.Tractar caducitat i el 16. Treure palet.

GestioDevolucio: Compren una Unica classe, la classe Devolucio i només inclou
un cas d'Us, el cas d’us 22. Crear devolucié. La classe devolucié només es tro-
ba implicada en el cas d'Us 22.

3.7.2. Paquets de servei:

Dins de cadascun dels paquets d’analisis hem creat paquets de servei. Cadascun
dels paquets creats esta format per casos d’Us relacionats. Els paquets de servei
son les opcions possibles que té cadascun dels paquets d’analisis.

Podem veure els paquets de servei creats en el seglient diagrama estatic:

estioRutes] KestioCambral K estioDevolucion
ECrearRut-ll| IServirCaixe sl MM ractarCaducitatl

Sistema Fabrical

T
I
|
|
I
|
|
I
|
|
I
|
|
|
I
|
|
I
|
|

[CanviarPaletLlod |
|
I
|
|
I
|
|
I
|
|
I
|
|
I
|
|
I
|
|
|
I

__________

[Sistema Administracio
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Paquets de servei del paquet d’analisi GestioRutes:

AfegirComanda: Comprén els casos d’us 1. Afeqgir comanda, el 2. Crear subru-
ta, el 3.Crear repartiment i el 17. Assignar ruta client. En aquest cas existeixen
relacions d’inclusio i d’extensio entre els casos d'Us. Tots quatre intervenen dins
el procés d’afegir una comanda a un repartiment, per tant, tots quatre formen
una opcié dins del paquet.

Pel que fa als altres paquets de servei del paquet d’analisi GestioRutes, estan
formats per un Unic cas d’'Us. Aquests casos d'Us soén totalment autonoms, no
tenen relaci6 amb cap altre cas d’'Us. Tots ells sén opcions possibles dins del
paguet GestioRutes. ModificarRuta comprén el cas d'ds 21 Modificar ruta,
CrearRuta comprén el cas d’'us 19.Crear ruta, EliminarClientRuta comprén el
cas d’as 18. Eliminar client ruta i DividirRuta compren el cas d’as 20. Dividir ru-
ta.

Paquets de servei del paquet d’analisi GestioCambra:

EnviarLiniaComanda: Comprén els casos d’'Us 4.Seleccionar repartiment, el
5.Seleccionar Comanda i 6.Enviar linia comanda. En aquest cas existeixen re-
lacions d'inclusié entre els casos d'Us, per tant, tots tres formen una opcié dins
del paquet. Tots tres intervenen dins el procés d’enviar una linia de comanda a
un robot.

ServirCaixes: Compren els casos d’Us 8.Servir caixes, 9.Descomptar caixes pa-
let i 10.Guardar linia de comanda. En aquest cas existeixen relacions d’inclusio
entre els casos d’Us, per tant, tots tres formen una opcié dins del paquet. Tots
tres intervenen dins el procés de servir caixes.

TractarNouPalet: Compren els casos d’'us 7.Cercar columna i 12.Tractar nou
palet. Aquest dos casos d’'Us estan relacionats intervenint en el procés de trac-
tar un palet que entra nou a la cambra.

TractarCaducitat: Comprén els casos d’Us 7.Cercar columna i 15.Tractar caduci-
tat. Aquest dos casos d'Us estan relacionats intervenint en el procés de tractar
un palet de dins la cambra que ha caducat.

UbicarPaletNou: Comprén els casos d’us 13. Ubicar palet nou i 14. Modificar
buit ubicacid. En aquest cas existeix una relacié d’'inclusié entre els casos d'Us,
per tant, tots dos formen una sola opci6 dins del paquet. Tots dos intervenen en
el procés d’ubicar un nou palet dins de la cambra.

TreurePalet: Comprén els casos d'Us 16. Treure palet i 14. Modificar buit ubica-
cié. En aquest cas existeix una relacio d’inclusio entre els casos d’'Us, per tant,
tots dos formen una sola opcié dins del paquet. Tots dos intervenen en el pro-
cés de treure un palet de dins de la cambra.

CanviarPaletLloc: Comprén els casos d’'Us 11.Canviar palet de lloc i 14. Modifi-
car_buit ubicacié. En aquest cas existeix una relacid d’inclusioé entre els casos
d’us, per tant, tots dos formen una sola opcié dins del paquet. Tots dos interve-
nen en el procés de canviar d’ubicacié un palet de dins de la cambra.
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4.

DISSENY DEL SISTEMA

4.1.

Reutilitzaci6 de classes.

Com hem vist abans, les classes Comanda, LiniaComanda, Client i CodiPostal
pertanyen al sistema administratiu de I'empresa, i les classes Palet i Caixa al sis-
tema de fabrica. D’aquestes classes no ens interessen les seves operacions, ni
tampoc part dels seus atributs, pel desenvolupament del nostre sistema. El que
ens interessa €s afegir-hi noves operacions, nous atributs (en algun cas) i aprofitar
alguns dels seus atributs, que tots plegats son els que farem servir en el desenvo-
lupament del nostre sistema. El que farem és complementar aquestes classes dels
sistemes d’administracio i de fabrica, mitjancant agregacio, ja que al no ser abs-
tractes no ens veiem obligats a fer-ho mitjangant subclasses, la qual cosa ens inte-
ressa, perqué si ho féssim mitjancant subclasses finalment tindriem que tornar a
desfer I'heréncia per poder dissenyar la base de dades relacional i segons quin
llenguatge orientat a objectes féssim servir per la implementacio, també ens veuri-
em obligats a desfer-la. En els segients diagrames estatics de classes d’entitats,
es mostren les noves classes agregades a les ja existents i la relacié que hi ha en-
tre ells:

[Cliend
prNTE:String

[Agregacio de composicio classes sistema administrati

donat_de_baixa:Booleal

[Comandal i
[Fdata_comanda:Datd) 0. IClientC]
caa_comanda Larg) codi_comanda:Integer !
CEEMINENENHEE @ - ~ [ o entntegen]
fservida:Boclear] - o cJ-TR
total_caixes:float] A o
E-NTE client:String ! t
0.1
i
i
inlaDeComanda -
iniaDeComandaCl] - .
referencia_producte:Intege [CodiPostalC
‘mida_caixa:String codi_linia_comanda:Intege
Total_caes_linia,_comanda: float i i enviada: Booleal codi_postal_cp:Intege
codl_comanda:Intege: codi_comandaC:[ntegel

i

[CodiPostal

grega0|o de cCOmposICIO classes sistema taprica

[Caixal [CaixaCl
; ;
- [} [}
0.
i
PaletC]
Palet
ot sahes paTstIntege
i i data_caducitat.Integel
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Com es pot veure en els diagrames:

e les classes agregades a les ja existents sén ClientC, ComandaC, LiniaDeCo-
mandaC, CodiPostalC, CaixaC i PaletC.

e La agregacio que s’ha fet és de composicio ja que si desapareixen les classes
dels sistemes d’administracio o de fabrica també desapareixen les seves clas-
ses agregades.

e Les relacions d’agregacio tenen una cardinalitat d'1 a 1 ja que a cada objecte de
les classes agregades només els hi correspon un objecte de la classe a la que
s’agreguen, i al inrevés, a cada objecte de les classe a les que s’agreguen les
noves classes, només els hi correspon un objecte de la classe agregada.

e De les classes que ja existien només mostrem els atributs que ens interessen.

e Les noves operacions a afegir s'indiquen en el seglient apartat “Identificacié de
les operacions i revisi6 dels atributs”.

e Per utilitzar els atributs de les classes que ja existien, reutilitzarem les classes
en format font o bé compilades.

e Els atributs de totes les classes dels diagrames estan explicats a I'apartat 3.6 “I-
dentificacio d’atributs de classes d’entitat” del capitol 3, menys:

Classe CaixaC:

-codi_caixaC (integer): numero que indica el codi de la caixa de la que for-
ma part un objecte de la classe CaixaC. El valor que pren aquest atribut és
el mateix valor de Il'atribut codi_caixa de la caixa de la que forma part
I'objecte de la classe CaixaC.

Classe ClientC:

-NIF_client (integer): numero que indica el NIF del client del que forma part
un objecte de la classe ClientC. El valor que pren aquest atribut és el ma-
teix valor que pren l'atribut NIF del client del que forma part I'objecte de la
classe ClientC.

Classe CodiPostalC:

-codi_postal_cp (integer): nimero que indica el nimero de codi postal del
codi postal del forma part un objecte de la classe CodiPostalC. El valor que
pren aquest atribut és el mateix valor de I'atribut codi_postal del codi postal
del que forma part I'objecte de la classe CodiPostalC.

Classe ComandacC:

-codi_comanda (integer): niumero que indica el codi de la comanda de la
gue forma part un objecte de la classe ComndaC. El valor que pren aquest
atribut és el mateix valor que pren I'atribut codi de la comanda de la que
forma part I'objecte de la classe ComndaC.

Classe LiniaDeComandacC:

-codi_comandaC (integer): numero que indica el codi de la comanda d'un
objecte de la classe ComandaC a la que pertany I'objecte de la classe Lini-
aDeComandaC. EIl valor que pren aquest atribut és el mateix valor de
I'atribut codi_comanda de l'objecte de la classe ComandaC a la que per-
tany I'objecte de la classe LiniaDeComandacC.
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4.2.

-codi_linia_comanda(integer): nimero que indica la referéncia del producte
de la linia de comanda de la que forma part un objecte de la classe Linia-
DeComndaC. El valor que pren aquest atribut és el mateix valor que pren
l'atribut referencia_producte de la linia de comanda de la que forma part
I'objecte de la classe LiniaDeComndaC.

Classe PaletC:

-codi_palet (integer): nimero que indica el codi del palet del que forma part
un objecte de la classe PaletC. El valor que pren aquest atribut és el mateix
valor que pren l'atribut codi_palet del palet del que forma part I'objecte de
la classe PaletC.

Els seguents atributs son atributs de les classes Comanda i LiniaDeComanda
gue no estan explicat en l'apartat 3.6 “Identificaci6 d’atributs de classes
d’entitat” del capitol 3:

Classe Comanda:

NIF_client(string): codi que identifica al client que ha fet la comanda. El valor
d’aquest atribut coincideix amb el valor de I'atribut NIF del client que ha fet
la comanda.

Classe LiniaDeComanda:

-codi_comanda (integer): nimero que indica el codi de la comanda a la que
pertany la linia de comanda. El valor que pren aquest atribut és el mateix
valor del codi de la comanda a la que pertany la linia de comanda.

-referencia_producte(integer): codi que identifica el producte que conte la
caixa. Aquest codi és igual a la referencia del producte que identifica les li-
nies de comandes.

Identificacié de les operacions i revisié dels atributs

A partir de la descripcio textual dels casos d'Us i de I'analisi fet a partir dels matei-
X0s, identifiquem les operacions per cadascuna de les diferents classes d’entitat i
de control descrites a I'analisi. Al final de la descripcioé textual de les operacions hi
ha uns numeros entre <> que fan referéncia als casos d'Us en que es fan servir
les operacions.

En aquest procés d’identificacio també s’ha fet una revisio d’alguns dels atributs
d’algunes de les classes d’entitat, per a que les operacions identificades puguin
portar-se a terme sense cap problema. De la mateixa manera, s’ha afegit algun a-
tribut nou, necessari pel bon desenvolupament de les operacions.

El fet de modificar algun dels atributs dona claredat al disseny del sistema i a la
posterior implementacié, mentre que I'afegiment de nous atributs li dona simplici-
tat 1 rapidesa, ja que aquests nous atributs fan que es redueixi el nombre
d’operacions, alhora que es fa més curt el procés d’algunes de les operacions
creades.

Finalment cal aclarir que la identificacié de les operacions esta feta pensant que la
base de dades de I'empresa és una base de dades relacional i que la creacid i e-
liminacié dels objectes de les classes d’entitat ComandaC, LiniaDeComandacC i
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ClientsC son responsabilitat del sistema administratiu, com en el cas de les clas-
ses d’entitat PaletC i CaixaC, que ho son del sistema de fabrica (operacions que
es troben en les classes a les que estan agregades).

Pel que fa a les modificacions dels noms dels atributs, s’han canviat el nom
d’alguns dels atributs que fan referéncia als codis de la classe d’entitat a la que
pertanyen pel nom de codi. Aixd s’ha fet aixi ja que, com veurem, s’han afegit
nous atributs a algunes de les classes d’entitat que fan referéncia al codi d’altres
classes d’entitat a les quals si se’ls ha donat el nom de codi_<nom de la classe
d’entitat a la que fa referencia>. Amb aquesta modificacié es fa més clar el dis-
seny del sistema evitant confusions.

Les operacions crear de les classes Passadis, Prestatgeria, Columna i Ubicacio-
Palet, només es faran servir quan es posi en funcionament el sistema per primer
cop amb I'objectiu d’introduir les dades de I'estructura de la cambra, o bé, si en un
futur és necessari fer un canvi en I'estructura de la cambra. En tot cas, per poder
realitzar aquestes accions és convenient fer servir una classe de control. Aquesta
nova classe de control s’anomena CreacioEstructuraCambra.

A continuacié s’indiquen les operacions identificades, els nous atributs i els noms
modificats dels atributs per les classes d’entitat i de frontera®.

Classes d’entitat®
eClasse CaixaC
Operacions:

-assignarDevolucio (codi_caixa:integer, codi_devolucio:integer): Aquesta
operacio assigna una devolucié amb el codi de devolucié passat com a pa-
rametre, 'objecte de la classe CaixaC amb el codi igual al codi de la caixa
passat com a parametre. <22>

Nous atributs:

-codi_devolucio(integer): codi que identifica la devolucié a la que pertany la
caixa. Si la caixa no ha estat retornada el valor d’aquest atribut és nul. El
valor d'aquest atribut és el mateix que el valor de I'atribut nimero de devo-

lucié de la devolucié a la que pertany la caixa.

Noms modificats: Cap.

% Mirar capitol 2.
% Mirar I'apartat 2.1. “Identificacio de les classes d entitat” i I’ apartat 2.6 “Identificacio d atributs de classes d’ entitat” del

capitol 2.
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eClasse ClientC

Operacions:

-cercar (NIF:string): Aquesta operacio cerca I'objecte de la classe ClientC
amb el seu NIF igual al NIF passat com a parametre. <1>

-cercarClientsNous(): Aquesta operacié cerca els clients que no estan do-
nats de baixa i que no tenen assignada una ruta. <17>

-cercarClientsBaixa(): Aquesta operacié cerca els clients que estan donats
de baixa i que tenen assignada una ruta. <18>

-modificarRutaClient(NIF:string, codi_ruta:integer): Aquesta operacié modifi-
ca el codi de la ruta del client amb NIF igual al passat com a parametre, pel
codi de la ruta passat com a parametre.<21>

Nous atributs: Cap

-codi_ruta(integer): Codi de la ruta a la que pertany el client. El valor que pot
prendre aquest codi és el mateix que el valor que pren l'atribut codi de la
ruta a la que pertany.

Noms modificats: Cap
eClasse CodiPostalC

Operacions:

-cercarRuta(codi_postal:integer): Aquesta operacié cerca la ruta amb un
dels seus codis postals iguals al codi postal passat com a parametre. <17>
-modificarCodiRuta(codi_postal:integer, codi_ruta): Aquesta operacié modi-
fica el codi de la ruta del codi postal passat com a parametre, pel codi de la

ruta passat com a parametre. <20,21>

Nous atributs:

-codi_ruta(integer): codi que identifica la ruta a la que pertany el codi postal.
El valor d’aquest atribut és el mateix que el valor de I'atribut codi de la ruta
a la que pertany el codi postal.

Noms modificats: Cap
eClasse Columna

Operacions:

-crear (codi_prestatgeria:integer): Aquesta operacié crea un objecte colum-
na passant-li com a parametre el codi de la prestatgeria a la que pertany.
-cercarPrestatgeria (codi:integer): Aquesta operacié cerca la prestatgeria a

la que pertany la columna amb el codi igual al passat com a parametre.
<6,12,15>

Nous atributs:

-codi_prestatgeria(integer): codi que identifica la prestatgeria a la que per-
tany la columna. El valor d’aquest atribut és el mateix que el valor de
I'atribut codi de la prestatgeria al que pertany la columna.
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Noms modificats:

-codi_columna es modifica pel nom codi.
eClasse ComandaC

Operacions:

-cercarComandesSenseRepartiment(): Aquesta operacié cerca totes les
comandes que no tenen cap repartiment assignat. <1>

-assignarComanda(codi:integer, codi_repartiment:integer): Aquesta operacio
assigna a la comanda que té el codi igual al codi passat com a parametre,
el repartiment el codi del qual és igual al codi del repartiment passat com a
parametre. Aquesta operacio porta implicita una condicié que és que el va-
lor de l'atribut codi_repartiment de la comanda ha de ser nul, sin6 no es pot
efectuar I'operaci6. <1, 2>

-esborrarCodiRepartiment(codi:integer): Aquesta operacid serveix per es-
borrar el codi del repartiment de la comanda el codi de la qual és igual al
codi passat com a parametre. Aixd donara com a resultat que I'atribut co-
di_repartiment prendra el valor nul i per tant la comanda podra ser assig-
nada a un altre repartiment. <1>

-cercarComandesNoServides(codi_repartiment:integer): Aquesta operacid
cerca totes les comandes assignades al repartiment amb codi igual al codi
passat com a parametre, qué no han estat servides. <5>

-modificarServida(codi:integer): Aguesta operacid serveix per canviar el va-
lor de servida de la comanda amb el codi igual al passat com a parametre.
Si I'estat és servida canviara a no servida i si €s no servida canviara a ser-
vida. Encara que sigui possible fer el canvi en els dos sentits, el normal és
gue el canvi només es faci de no servida a servida. <6>

-cercar(NIF_client:string, data_lliurament:data): Aquesta operacid cerca to-
tes les comandes amb NIF del client i data de lliurament iguals als valors
passats com a parametre. <22>

Nous atributs:

-codi_repartiment(integer): codi que identifica al repartiment al que pertany
la comanda. El valor d’aquest atribut €s el mateix que el valor de I'atribut
codi del repartiment al que pertany la comanda. Si el valor d’aquest atribut
és nul, aixo indica que la comanda encara no esta assignada a cap repar-
timent.

Noms modificats: Cap
eClasse Destinacio
Operacions:

-crear(codi_ruta:integer, codi_repartiment:integer, codi_subruta:integer, po-
sicio:integer, rao_social:string,): Aquesta operacio crea un objecte Destina-
cio passant-li com a parametre el codi de la ruta a la que pertany, el codi
del repartiment al que esta assignada (sind esta assignada a cap reparti-
ment el valor passat per parametre sera nul), el codi de la subruta al que
esta assignada (sind esta assignada a cap subruta el valor passat com a
parametre sera nul), la posicié que ocupara dins la ruta i la ra6 social del
client al que fa referencia la destinacié. <2>

61



Disseny d’un sistema de gesti6 per a una cambra de congelacio robotitzada de masses congelades.

-cercarDestinacionsRepartiment(codi_repartiment:integer): Aquesta opera-
cio cerca les destinacions que estan assignades al repartiment amb el codi
passat com a parametre. <2>

-assignarDestinacioSubruta(codi_repartiment:integer, codi_subruta:integer):
Aquesta operacio assigna una destinacid a la subruta el codi de la qual és
igual al codi passat com a parametre. El que fa aquesta operacio és cridar
a l'operacio cercarDestinacions(codi_repartiment:integer) on el valor del
parametre sera valor del parametre codi_repartiment de la propia operacio.
Un cop cercaDestinacions(codi_repartiment:integer) trobi una destinacio
assignada al repartiment el codi del qual és igual al valor del parametre,
l'operaci6  assignarDestinacioSubruta cridara a l'operacié  cre-
ar(codi_ruta:integer, codi_repartiment:integer, codi_subruta:integer, posi-
cio:integer, rao_social:string,), on el valor dels parametres seran els valors
dels atributs de la destinacié trobada, menys el valor de codi_subruta que
sera el valor de codi_subruta passat com a parametre a la propia operacio i
el valor de codi_repartiment sera nul. <2>

-cercarDestinacionsRuta(codi_ruta:integer): Aquesta operacié cerca les des-
tinacions amb posicid diferent entre ells que estan assignades a la ruta
amb el codi passat com a parametre. <17,20>

-ordenarDestinacionsRuta(codi_ruta:integer): Aquesta operacid ordena les
destinacions de la ruta amb el codi igual al codi passat com a parametre.
<17,18,20>

-modificarCodiRuta(codi_ruta:integer, codi:integer): Aquesta operacié modi-
fica el codi de la ruta de les destinacions amb codi igual al passat com a
parametre, pel codi de la ruta passat com a parametre. <20,21>

Nous atributs:

-codi_ruta (integer): numero que indica el codi de la ruta a la que esta as-
signada la destinacid. El valor que pren aquest atribut és el mateix valor del
codi de la ruta a la que pertany la destinacio.

-codi_repartiment (integer): niamero que indica el codi del repartiment al que
esta assignada la destinacid. El valor que pren aquest atribut és el mateix
valor del codi del repartiment al que pertany la destinacié. Quan la destina-
cié no ha estat mai assignada a cap repartiment aquest atribut pren el valor
nul.

-codi_subruta (integer): numero que indica el codi de la subruta a la que per-
tany la destinacié. El valor que pren aquest atribut és el mateix valor del
codi de la subruta al que pertany la destinacié. Quan la destinacié no esta
assignada a cap subruta aquest atribut pren el valor nul.

Noms modificats: Cap
eClasse Devolucio
Operacions:

-crear (data_devolucio:data, motius_devolucio:string, to-
tal_caixes_retornades:integert, codi_comanda:integer ): Aquesta operacio
crea un objecte devolucié passant-li com a parametre la data en que s’ha
fet la devolucié, els motius de la devolucid, el total de caixes retornades i el
codi de la comanda a la que pertanyen les caixes retornades. <22>

Nous atributs:
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-codi_comandaC(integer): codi que identifica I'objecte de la classe Coman-
daC relacionat amb la comanda a la que pertany la devolucio. El valor
d’aquest atribut és el mateix que el valor de I'atribut codi_comanda de
I'objecte de la classe ComandaC amb la que esta relacionada la devolucié.

Noms modificats: Cap
eClasse LiniaDeComandaC
Operacions:

-cercarLiniaComandaNoEnviada (codi_comanda:integer): Aguesta operacio
cerca la primera linia de comanda no enviada que pertany a la comanda
amb el codi igual al passat com a parametre. <6>

-modificarServida(referencia_producte:integer): Aquesta operacid modifica
el valor de servida de la linia de comanda amb la referéncia del producte
igual a la referéncia del producte passat com a parametre. Si I'estat és ser-
vida canviara a no servida i si és no servida canviara a servida. Encara que
sigui possible fer el canvi en els dos sentits, el normal és que el canvi no-
més es faci de no servida a servida. <10>

-cercarLiniesComanda(codi_comanda:integer): Aguesta operacié cerca to-
tes les linies de comanda que pertanyen a la comanda amb codi igual al
passat com a parametre. <22>

Nous atributs: Cap

Noms modificats: Cap
eClasse PaletC

Operacions:

-descomptarCaixes(codi:intger, total caixes:integer): Aquesta operacio des-
compta el total de caixes passades com a parametre al total de caixes del
palet amb codi igual al codi passat com a parametre. <9>

-controlarTotalCaixes(codi:integer): Aquesta operacié comprova que el total
de caixes del palet amb codi igual al passat com a parametre, no sigui igual
a0.<9>

-modificarTotalCaixes(codi:integer, total caixes:integer): Aquesta operacio
modifica el valor del total de caixes del palet amb codi igual al codi passat
com a parametre, pel valor del total de caixes passat com a parametre. <9>

-modificarDades(codi:integer, total_caixes:integer, data_caducitat:integer):
Aquesta operacié modifica el valor del total de caixes i la data de caducitat
del palet amb codi igual al codi passat com a parametre, pels valors del to-
tal de caixes i la data de caducitat passats com a parametres. <12>

-cercarPaletCaducat(data_actual:data): Aquesta operacié cerca un palet
amb data de caducitat igual a la data passada com a parametre. <15>

Nous atributs: Cap

Noms modificats: Cap

63



Disseny d’un sistema de gesti6 per a una cambra de congelacio robotitzada de masses congelades.

eClasse Passadis
Operacions:
-crear (): Aquesta operacio crea un objecte passadis.
Nous atributs: Cap
Noms modificats:
-codi_passadis es modifica pel nom cod..
eClasse Prestatgeria
Operacions:

-crear (codi_passadis:integer): Aquesta operacio crea un objecte prestatge-
ria passant-li com a parametre el codi del passadis al que pertany.

-cercarPassadis (codi:integer): Aguesta operacié cerca el passadis al que
pertany la prestatgeria amb el codi igual al passat com a parametre.
<6,12,15>

Nous atributs:

-codi_passadis(integer): codi que identifica el passadis a la que pertany la
prestatgeria. El valor d’aquest atribut €s el mateix que el valor de I'atribut
codi del passadis al que pertany la prestatgeria.

Noms modificats:
-codi_prestatgeria es modifica pel nom codi.
eClasse Repartiment
Operacions:

-crear(data_creacio:data, data lliurament.data, total caixes:float, co-
di_ruta:integer): Aquesta operacid crea un objecte repartiment passant-li
com a parametre la data de creacio i de lliurament del repartiment, el total
de caixes del repartiment (inicialment sera 0) i el codi de la ruta o subruta a
la que pertany. <2>

-cercarRepartimentObert(codi_ruta:integer, data_lliurament:data): Aquesta
operacio cerca el repartiment amb estat obert que té la mateixa data de lliu-
rament que la data de lliurament passada com a parametre i el mateix codi
de ruta que el codi de ruta passat com a parametre. <1>

-modificarEstat(codi:integer): Aquesta operacié serveix per canviar el valor
de l'estat del repartiment amb el codi igual al passat com a parametre. Si
I'estat és obert canviara a tancat i si €s tancat canviara a obert. <1,2>

-modificarServit(codi:integer): Aguesta operacid serveix per canviar el valor
de servit del repartiment amb el codi igual al passat com a parametre. Si
I'estat és servit canviara a no servit i si €s no servit canviara a servit. <5>

-descomptarCaixes(codi:integer, total caixes:float): Aquesta operacié ser-
veix per descomptar el total de caixes passades com a parametre al total
de caixes del repartiment amb el codi igual al passat com a parametre. <1>
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-sumarCaixes(codi:integer, total _caixes:float): Aquesta operacié suma el to-
tal de caixes passades com a parametre de al total de caixes del reparti-
ment amb el codi igual al passat com a parametre. <1>

-compararCaixes(codi:integer, capacitat_maxima_camio:float): Aquesta ope-
racié serveix per comparar el total de caixes del repartiment amb el codi i-
gual al passat com a parametre, amb la capacitat maxima d’un camié igual
a la capacitat maxima passada com a parametre. Aquesta operacio es fa
servir per comparar que el total de caixes d’un repartiment no sobrepassi la
capacitat maxima del camio de la ruta o subruta a la que pertany. <1>

-cercar(codi_ruta:integer): Aquesta operacié cerca el repartiment que per-
tany a la ruta o subruta amb el codi igual al passat com a parametre. <1>

-cercarRepartimentsDatalliurament(data_lliurament:data): Aquesta operacio
cerca els repartiments la data de lliurament dels quals és diferent a la data
de lliurament passada com a parametre. <3>

-cercarRepartimentsNoServits(data_lliurament:data): Aquesta operacio cer-
ca els repartiments no servits amb data de lliurament igual a la data de lliu-
rament passada com a parametre. <4>

-cercaRepartimentsRutaNoServits(codi_ruta:integer): Aquesta operacio cer-
ca el repartiments no servits que pertanyen a la ruta amb el codi igual al
passat com a parametre. <21>

-modificarRuta(codi_ruta:integer, codi:integer): Aquesta operacié modifica el
codi de la ruta dels repartiments amb el codi igual al codi passat com a pa-
rametre, pel codi de la ruta passat com a parametre. <21>

Nous atributs:

-codi_ruta (integer): codi que identifica la ruta o subruta a la que pertany el
repartiment. El valor que pren aquest atribut és el mateix valor del codi de
la ruta o subruta a la que pertany el repartiment.

Noms modificats:

-codi_repartiment es modifica pel nom codi.

eClasse Ruta
Operacions:

-crear (nom_transportista:string, capacitat_camio:float): Aquesta operacio
crea un objecte ruta passant-li com a parametre el nom del transportista
que fara la ruta i la capacitat maxima del cami6é que conduira el transportis-
ta per fer la ruta. <19,20>

-cercar (codi_ruta:integer): Aquesta operacid cerca la ruta que pertany a la
ruta amb el codi igual al passat com a parametre. <3>

-modificarDades(codi:integer, nom_transportista:string, capaci-
tat_camio:float): Aquesta operacié modifica les dades de la ruta amb el co-
di igual al passat com a parametre per les dades passades com a parame-
tre, que poden ser el nom del transportista o la capacitat del camié. <21>

Nous atributs: Cap
Noms modificats:
-codi_ruta es modifica pel nom codi.
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eClasse Subruta
Operacions:

-crear (nom_transportista:string, capacitat_camio:float, codi_ruta:integer):
Aquesta operacié crea un objecte subruta passant-li com a parametre el
nom del transportista que fara la subruta, la capacitat maxima del camio
gue conduira el transportista per fer la subruta i el codi de la ruta al que
pertany la subruta. EI nom del transportista i la capacitat maxima del camié
seran les mateixes que les de la ruta a la que pertany la subruta. <2>

-cercar (codi_ruta:integer): Aquesta operacio cerca la subruta que pertany a
la ruta amb el codi igual al passat com a parametre. <1,21>

-modificarDades(codi:integer, nom_transportista:string, capaci-
tat_camio:float): Aquesta operacié modifica les dades de la subruta amb el
codi igual al passat com a parametre per les dades passades com a para-
metre, que poden ser el nom del transportista o la capacitat del camié.
<21>

Nous atributs:

-codi_ruta (integer): codi que identifica la ruta a la que pertany la subruta. El
valor que pren aquest atribut és el mateix valor del codi de la ruta al que
pertany la subruta.

Noms modificats:
-codi_subrutat es modifica pel nom codi.
eClasse Ubicacio
Operacions:

-crear(codi_columna:integer, codi:string): Aguesta operacio crea un objecte
ubicacioé buit passant-li com a parametre el codi de la columna a la que per-
tany i el seu codi amb valor “SOT” o “SOB” depenent de la posicié que o-
cupi dins la columna.

-cercarUbicacioBuida(codi_columna:integer): Aquesta operacio cerca la ubi-
cacio buida de la columna amb el codi igual al passat com a parametre.
<7>

-cercarPalet(codi_columna:integer, codi:string): Aquesta operacio cerca el
codi del palet que es troba a la ubicacié passada com a parametre de la
columna passada com a parametre. <9>

-modificarBuida(codi_columna:integer, codi:string): Aquesta operacié ser-
veix per canviar I'estat buit a ple o I'estat ple a buit de la ubicacié amb codi
igual al passat com a parametre de la columna amb codi igual al passat
com a parametre. <14>

-cercarColumnaUbicacio(codi_palet:integer): Aquesta operacio cerca la ubi-
cacio i la columna on es troba ubicat el palet amb codi igual al passat com
a parametre. <15>
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Nous atributs:

-codi_columna(integer): codi que identifica la prestatgeria a la que pertany la
ubicacid. El valor d’aquest atribut és el mateix que el valor de I'atribut codi
de la columna al que pertany la ubicacio.

-codi_palet(integer): codi que identifica el palet que es troba en una ubicacio
determinada.

Noms modificats:

-codi_ubicacio es modifica pel nom codi.

Classes de control®

eClasse AdiccioComanda:
Operacions:

-crear ():Operacié cridada quan I'Operador logistic selecciona I'operacio
corresponent al Mend. Aquesta operaciéo obre una finestra i instancia el
format de pantalla FinestraComandesNoAssignadesRepartiment o Formu-
lariDadesSubruta, o bé, obre la finestra modal FinestraProcesCancellat, Fi-
nestraComandaNoTrobada o FinestraRepartiment. <1>

eClasse CreacioSubruta:
Operacions:

-crear(): Operaci6 cridada des del cas d’'Us 1 quan el sistema troba un repar-
timent amb la data de lliurament de la comanda, amb I'estat tancat i no as-
signat a cap subruta o bé quan el nombre de caixes d’'un repartiment so-
brepassa la capacitat maxima del camid. Aquesta operaci6 instancia les
classe subruta i destinacions, determina els valors dels nimeros correlatius
de les noves subrutes o destinacions, i obre la finestra modal Finestra-
SubrutesCreades. <2>

-esborrar(): Operacio que esborra un objecte de la classe Subruta. <2>

eClasse CreacioRepartiment:
Operacions:

-crear(): Operacio cridada des del cas d’Us 1 quan el sistema no troba cap
repartiment amb la data de lliurament igual a la data de lliurament d’'una
comanda determinada o bé cridada quan I'Operador logistic selecciona
I'operacio corresponent al Menu. Aquesta operacio instancia la classe re-
partiment i determina el valor (codi_repartiment) del nimero correlatiu del
repartiment creat. En el cas d’Us 3, a demés, obre una finestra i instancia el
format de pantalla FormulariDataLliurament, o bé, obre la finestra modal
FinestraRutesRepartimentNoCreat, FinestraNouRepartiment o Finestra-
ProcesCancel.lat. <2, 3>

-esborrar(): Operacio que esborra un objecte de la classe Repartiment. <2>

¥ Mirar ' apartat 3.2. “Identificacio de les classes de frontera’ del capitol 3.
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eClasse SeleccioRepartiment:
Operacions:

-crear (): Operacié cridada quan I'Operador logistic selecciona I'operacio
corresponent al Mend. Aquesta operacié obre una finestra i instancia el
format de pantalla FinestralLlistatRepartiments, o bé, obre la finestra modal
FinestraProcesCancel.lat o FinestraRepartimentNoTrobat. <4>

eClasse SeleccioComanda:
Operacions:

-crear ():Operacio cridada des del cas d’Us 4, quan aquest arriba al final del
Seu proceés, o bé, des del cas d’as 6 quan no es troba cap linia de comanda
no enviada. Aquesta operacié obre la finestra modal FinestraComandaNo-
Trobada. <5>

eClasse EnviamentLiniaDeComanda:
Operacions:

-crear ():Operacio cridada des del cas d’Us 5, quan aquest arriba al final del
seu procés. Aguesta operacio envia el MissatgeLiniaDeComanda al Robot
i obre la finestra modal FinestraLiniaDeComandaNoTrobada. <6>

eClasse SeleccioColumna:
Operacions:

-crear ():Operaci6 cridada quan el Robot rep el codi de la columna i de la
prestatgeria, o bé, quan es cridada pel cas d’'Us 7 quan aquest arriba al fi-
nal del seu procés. Aquesta operacio activa la interficie del Robot per a
gue aquest llegeixi i busqui el codi de la prestatgeria i la columna enviades
pel sistema, envia el MissatgeNombreCaixes, MissatgeCanviUbicacio, Mis-
satgeUbicarPaletNou o MissatgeTreurePalet al Robot i rep el missatge
MissatgeColumnaTrobada que envia el Robot.<7>

eClasse ServeiCaixes:
Operacions:

-crear ():Operacio cridada quan el Robot rep el missatge MissatgeNombre-
Caixes. Aquesta operacié activa la interficie del Robot per a que aquest
busqui la ubicaci6 “SOT” de la columna que té al davant i per a que llegeixi
i serveixi el nombre de caixes que li ha enviat el sistema. Aquesta operacio

també rep el missatge MissatgeCaixesServides que envia el Robot.<8>
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eClasse SubstraccioCaixesPalet:
Operacions:

-crear ():Operacio cridada des del cas d’Us 8, quan aquest arriba al final del
seu procés. Aquesta operacid, quan s’acaba un palet, envia al Sistema de
Fabrica un missatge amb el codi del palet que s’ha acabat i al Robot el
codi de la prestatgeria i el de la columna de la linia de comanda on es troba
la ubicaci6 del palet acabat. <9>

eClasse GuardantLiniaComanda:
Operacions:

-crear ():Operacio cridada des del cas d’Us 8, quan aquest arriba al final del
seu procés. <10>

eClasse CanviPaletDelloc:
Operacions:

-crear ():Operacio cridada quan el Robot rep el missatge MissatgeCanviU-
bicacio. Aquesta operacio activa la interficie del Robot per a que aquest
llegeixi i busqui la ubicacio “SOB” i “SOT” de la columna que té al davant, i
per a que canvii el palet de la ubicacié “SOB” a la ubicacié “SOT". Aquesta
operacio també rep el missatge MissatgeCanviUbicacioFet que envia el

Robot.<11>
eClasse TractamentNouPalet:
Operacions:

-crear ():Operaci6 cridada quan el sistema rep del Sistema de Fabrica el
missatge MissatgePaletLliurat. Aquesta operacid envia el missatge Missat-
gePrestatgeriaColumna al Robot. <12>

eClasse UbicacioPaletNou:
Operacions:

-crear ():Operaci6 cridada quan el Robot rep el missatge MissatgeUbicarPa-
letNou. Aquesta operacié activa la interficie del Robot per a que aquest lle-
geixi i busqui la ubicacid que li ha enviat el sistema, i ubiqui el palet nou al
seu lloc. Aquesta operacio també rep, del Robot, el codi de la columna i la
ubicacio on s’ha col-locat el nou palet. <13>

eClasse ModificacioBuitUbicacio:

Operacions:

-crear ():Operaci6 cridada des del cas d’'Us 11 o 13, quan aquests arriben al
final del seu procés. <14>
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eClasseTractamentCaducitat:
Operacions:

-crear ():Operaci6é cridada quan la data de caducitat d’'un palet coincideix
amb la data actual del sistema. Aquesta operacio envia el missatge Mis-
satgePrestatgeriaColumna al Robot i un missatge al sistema de fabrica per
a notificar-li quin palet caducat ha de servir. <15>

eClasse ExtraccioPalet:
Operacions:

- crear ():Operaci6 cridada quan el Robot rep el missatge MissatgeTreure-
Palet. Aquesta operacio activa la interficie del Robot per a que aquest lle-
geixi la data de caducitat que li ha enviat el sistema, busqui el palet amb
aguesta data de caducitat i llegeixi els codis d’'ubicacié i columna d’on a tret
el palet. Aquesta operacié també rep, del Robot, el missatge MissatgePa-
letTret. <16>

eClasse AssignacioRutaClient:
Operacions:

-crear(): Operacio6 cridada des del cas d’'Us 1 quan el sistema no troba cap
ruta assignada al client que ha fet la comanda, o bé, I'Operador logistic
selecciona I'operacié corresponent al Menu. Aquesta operacié obre una fi-
nestra i instancia el format de pantalla FinestralLlistatClientsNous o Fines-
traListatDestinacions, o bé, obre la finestra modal FinestraProcesCancellat
o FinestraClientNouNoTrobada. <17>

eClasse EliminacioClientRuta:
Operacions:

-crear(): Operacié cridada quan I'Operador logistic selecciona I'operacio
corresponent al Mend. Aquesta operacié obre una finestra i instancia el
format de pantalla FinestraLlistatClientsBaixa, o bé, obre la finestra modal
FinestraProcesCancellat o FinestraClientBaixaNoTrobada. <18>

-esborrar(): Operacié que esborra un objecte de la classe Destinacio quan
un client s’ha donat de baixa. <18>

eClasse CreacioRuta:
Operacions:
-crear(): Operacié cridada quan I'Operador logistic selecciona I'operacio
corresponent al Menu. Aquesta operaci6 instancia la classe ruta i determi-
na el valor (codi) del numero correlatiu de la ruta creada, obre una finestra i

instancia el format de pantalla FormulariDadesRuta, o bé, obre la finestra
modal FinestraNovaRuta o FinestraProcesCancellat. <19>
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Classe DivisioRuta:
Operacions:

-crear(): Operacié cridada quan I'Operador logistic selecciona I'operacio
corresponent al Menu. Aquesta operaci6 instancia la classe ruta i determi-
na el valor (codi) del numero correlatiu de la nova ruta creada a partir de la
divisio, obre una finestra i instancia el format de pantalla FormulariNovaRu-
ta, FinestraLlistatRutes o FinestralLlistatCodisPostals, o bé, obre la finestra
modal FinestraDivisioRuta o FinestraProcesCancellat. <20>

eClasse ModificacioRuta:
Operacions:

-crear(): Operacié cridada quan I'Operador logistic selecciona I'operacio
corresponent al Mend. Aquesta operacié obre una finestra i instancia el
format de pantalla FormulariModificarRuta o FinestraLlistatRutes, o bé, o-

bre la finestra modal FinestraRutaModificada o FinestraProcesCancel.lat.
<21>

eClasse CreacioDevolucio:

Operacions:

-crear(): Operacié cridada quan I'Operador logistic selecciona I'operacio
corresponent al Menu. Aquesta operacio instancia la classe Devolucio i de-
termina el valor (codi) del nimero correlatiu de la devolucio creada, obre
una finestra i instancia el format de pantalla FormulariDevolucio o Finestra-
FormulariComanda, o bé, obre la finestra modal FinestraDevolucioCreada
o FinestraProcesCancellat. <22>

Nova classes de control
eClasse CreacioEstructuraCambra:

Operacions:

-crear(): Aquesta operacio instancia la classe Passadis, Prestatgeria, Co-
lumna o Ubicacio i determina el valor (codis) del nimero correlatiu dels ob-
jectes creats de les diferents classes, menys en el cas de les ubicacions
gue el seu codi només pot ser “SOT” o0 “SOB” i aguest sera passat com a
parametre en 'operaci6 crear de la classe Ubicacio.

-esborrar(): Operacié que esborra un objecte de la classe Passadis, Pres-
tatgeria, Columna o UbicacioPalet. Aquesta operacié es fara servir quan es
vulgui reestructurar la cambra, abans de crear els nous objectes.
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4.3.

Diagrama estatic de disseny.
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4.4.
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Com podem veure, el diagrama estatic de disseny, té alguna variacio respecte al
diagrama estatic d’analisis obtingut al capitol 2. Un cop dissenyades les operaci-
ons i la reutilitzacié de les classes d’entitat, hem pogut simplificar el diagrama:

e Eliminant algunes de les relacions qué, o bé no tenien sentit en el nostre sistema
(com la relacio entre la classe CaixaC i PaletC, on les caixes, com a objecte de
la classe CaixaC, només tenen sentit per les devolucions i els palets, com a ob-
jecte de la classe PaletC, per I'estructura de la cambra), o bé eren redundants
dins del sistema.

e Substituint les classes originals del sistema administratiu per les noves classes
agregades a les primeres. Aguestes classes incorporen menys atributs.

Disseny de la persistencia.

Totes les classes d’entitat del sistema sOn persistents i la base de dades de
'empresa és relacional, per tant, farem servir el model de la persistencia per a ba-
ses de dades relacionals. De les tres maneres que hi ha de gestionar aquest mo-
del de persisténcia, fem servir el métode que consisteix a crear una classe gestora
de disc per cadascuna de les classes d’entitat (ja hem dit abans que totes son per-
sistents) i fer que algunes de les seves operacions, a part de la seva funcio espe-
cifica, cridin a les operacions del gestor de disc pertinents. Utilitzant aquest meto-
de evitem limitar la portabilitat de I'aplicacio i augmentem l'eficiéncia.

Per fer el disseny de la persisténcia seguirem quatre passos:

e Supressié de I'herencia, ja que el model relacional no la suporta.
e Transformacié del model estatic en un model entitat-relacio.
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e Transformar el model entitat-relaci6 en un model relacional segons les regles
habituals del disseny de base de dades relacionals.

e Crear un gestor de disc per cadascuna de les classes d’entitat, els quals imple-
mentaran els accessos a les taules dissenyades en el pas anterior.

4.4.1. Supressio de I’heréencia

L’dnica relacid6 d’herencia que tenim és la que hi ha entre les classes Ruta i
Subruta. S’ha fet una supressiéo mitjancant I’heréncia multiple per duplicacio, ja
gue no son gaires els atributs a duplicar, i és una forma senzilla i clara de suprimir
I'herencia. Aixi doncs hem duplicat els atributs comuns a les dos classes en la
classe Subruta.

4.4.2. Transformacio del model estatic al model entitat-relacié.
A partir del model estatic del apartat 4.3 d’aquest mateix capitol, obtenim el dia-

grama entitat-relacio a partir del qual obtindrem les taules del nostre sistema que
s'implementaran en la base de dades relacional de 'empresa.

1.*
0 0.1 1.* o
Subruta Destinacio
1 1
0.* 1
) 0.* 1 0.1
Repartiment
0.1 1 0.1 1
1.* )
L ClientC
CodiPostalC =
0.*
ComandaC
1
Passadis
1
0.*
LiniaDeComandaC Devolucio
1.* 0.1
Prestatgeria
1
1.*
Columna
1.*
L 1 0.1 )
Ubicacio PaletC CaixaC
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4.4.3. Transformaci6é del model entitat-relacié en taules relacionals.

Per fer la descripcio de la base de dades farem servir la terminologia general del
model relacional, ja que no sabem quin és el sistema de gestié de la base de da-
des de l'empresa®. Farem referéncia a les taules taula_comandes, tau-
la_linies_de_comandes, taula_clients i taula_codis_postals de la base de dades de
'empresa, dissenyades des del sistema administratiu. De la mateixa manera, fa-
rem referéncia a les taules taula_caixes i taula_palets de la base de dades de
'empresa, dissenyades des del sistema de fabrica. D’aquestes taules només ens
interessa saber el nom de la columna que les relaciona amb les taules que obtin-
drem nosaltres. A partir del diagrama entitat-relacié de I'apartat anterior i dels atri-
buts de les classes d’entitat®® obtenim les taules del nostre sistema per a que si-
guin implementades en la base de dades de I'empresa:

e taula_caixes_c, amb les columnes codi_caixaC i codi_devolucio. La clau prima-
ria és codi_caixaC i alhora és clau forana corresponent a codi_caixa de tau-
la_caixes del sistema administratiu. Hi ha també una altre clau forana co-
di_devolucio corresponent a numero_devolucio de taula_devolucions.

e taula_clients_c, amb les columnes NIF_client i codi_ruta. La clau primaria és
NIF_client i alhora és clau forana corresponent a NIF de taula_clients del siste-
ma administratiu. Hi ha també una altre clau forana codi_ruta corresponent a
codi de taula_rutes.

e taula_codis_postals_c, amb les columnes codi_postal _cp i codi_ruta. La clau
primaria és codi_postal_cp i alhora és clau forana corresponent a codi_postal de
taula_codis_postals del sistema administratiu. Hi ha també una altre clau forana
codi_ruta corresponent a codi de taula_rutes.

e taula_columnes, amb les columnes codi i codi_prestatgeria. La clau primaria és
codi i codi_prestatgeria és clau forana corresponent a codi de tau-
la_prestatgeries.

e taula_comandes ¢, amb les columnes codi_comanda, servida i co-
di_repartiment. La clau primaria és codi_comanda i alhora és clau forana cor-
responent a codi de taula_comandes del sistema administratiu. Hi ha també una
altre clau forana codi_repartiment corresponent a codi de taula_repartiments.

e taula_destinacions, amb les columnes posicio, rao_social, codi_ruta, co-
di_repartiment i codi_subruta. La clau primaria és compon dels atributs posicio,
rao_social i codi_ruta. Hi ha tres claus foranes, codi_ruta corresponent a codi de
taula_rutes, codi_repartiment corresponent a codi de taula_repartiments i co-
di_subruta corresponent a codi de taula_subrutes.

e taula_devolucions, amb les columnes numero_devolucio, data_devolucio, mo-
tius_devolucio, total caixes_retornades i codi_comandaC. La clau primaria és
numero_devolucio i codi_comandaC és clau forana corresponent a co-
di_comanda de taula_comandesC.

e taula_linies_de_comandes_c, amb les columnes codi_linia_comanda, enviada
i codi_comandaC. La clau primaria és codi_linia_comanda i alhora és clau fora-

* Hem de pensar que I’empresano ésreal, i per tant, crear un sistema de gestio de la base de dades, no entra en els objectius

del TFC.

% Mirar | apartat 4.3 “ Diagrama estatic de disseny” d’ aquest mateix apartat.
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na corresponent a referencia_producte de taula_linia_comandes del sistema
administratiu. Hi ha també una altre clau forana codi_comanda corresponent a
codi de taula_comandes_c.

taula_palets_c, amb les columnes codi_palet i total caixes_ palet. La clau pri-
maria és codi_palet i alhora és clau forana corresponent a codi_palet de tau-
la_palets del sistema administratiu.

taula_passadissos, amb la columna codi_passadis. La clau primaria és co-
di_passadis.

taula_prestatgeries, amb les columnes codi i codi_passadis. La clau primaria
és codii codi_passadis és clau forana corresponent a codi de taula_passadisos.

taula_repartiments, amb les columnes codi, data_cracio, data_lliurament, to-
tal_caixes, obert, servit i codi_ruta. La clau primaria és codi i codi_ruta és clau
forana corresponent a codi de taula_rutes.

taula_rutes, amb les columnes codi, nom_transportista i capacitat_camio. La
clau primaria és codi.

taula_subrutes, amb les columnes codi, nom_transportista, capacitat_camio i
codi_ruta. La clau primaria és codi i codi_ruta és clau forana corresponent a codi
de taula_rutes.

taula_ubicacions, amb les columnes codi, codi_columna, codi_palet i buida. La
clau primaria €s compon dels atributs codi i codi_columna. Hi ha dues claus fo-
ranes, codi_columna corresponent a codi de taula_columnes i codi_paletC cor-
responent a codi_palet de taula_palets_c.

Hi hauria d’haver un index per cada clau primaria. Pel que fa a les claus foranes,
en aquest nivell no fan falta, perdo es tindra que mirar si calen a I'hora

d’'implementar les taules.

4.4.4. Gestors de disc.

Els gestors de disc ens proporcionaran les operacions basiques sobre les files de
les taules del nostre sistema®’. El gestors de disc, tal i com hem indicat en I'apartat
1.3 “Enfocament i métode seguit” del capitol 1 , seran subclasses de GestorRela-
cional que alhora és subclasse de GestorGeneric dins del patrd6 Template Method.

La subclasse GestorRelacional és la seguent:

Per dissenyar els gestors de disc hem tingut en compte les operacions de les clas-

ses d’entitats descrites a I'apartat 4.2. d’aquest mateix capitol.

% Mirar apartat anterior.
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Els gestors de disc del nostre sistema son:
e GestorCaixaC:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacié assignarDevolucio de la classe Cai-
xaC. Llegeix una fila de taula_caixes_c identificada per la clau primaria
amb els valors de totes les columnes i crida a I'operacié objecteAFila().

-objecteAFila(): Mou un a un els atributs de I'objecte de CaixaC als valors de
les columnes de la fila llegida per llegirFila de taula_caixes c i crida a
I'operacio gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila modificada per objecteAfila() a taula_caixes_c.

e GestorClientC:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacio cerca o modificarRutaClient de la clas-
se ClientC. Llegeix una fila de taula_clients_c identificada per la clau prima-
ria amb els valors de totes les columnes i crida a I'operacié filaAObjecte() si
'operacié que I'ha cridat és cercar, o crida a I'operacid objecteAFila() si
I'operacié que I'ha cridat és modificarRutaClient.

-filaAObjecte():Crea un objecte de ClientC i mou un a un els valors llegits
per I'operacié que I'ha cridat als atributs de I'objecte creat.

-consultar(): Es cridada per I'operacio cercarClientsNous o cercarClientsBai-
xa de la classe ClientC. Llegeix una a una les files de taula_clients_c i les
de taula_clients identificades per la mateixa clau primaria amb els valors de
totes les columnes i que compleixin una condicié que dependra dels para-
metres de I'operacid que ha cridat consultar(), i crida filaAObjecte per a ca-
da una de les files obtingudes.

-objecteAFila(): Mou un a un els atributs de I'objecte de ClientC als valors de
les columnes d’una fila de taula_clients_c i crida a I'operacio gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila modificada per objecteAfila() a taula_clients_c.

e GestorCodiPostalC:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operaci6 cercaRuta o modificarCodiRuta de la
classe CodiPostalC. Llegeix una fila de taula codis_postals_c identificada
per la clau primaria amb els valors de totes les columnes i crida a I'operacié
filaAObjecte() si l'operacié que I'ha cridat és cercarRuta, o crida a
I'operacié objecteAFila() si 'operacié que I'ha cridat és modificarCodiRuta.

-filaAObjecte():Crea un objecte de CodiPostalC i mou un a un els valors lle-
gits per llegirFila() als seus atributs.

-objecteAFila(): Mou un a un els atributs de I'objecte de CodiPostalC als va-
lors de les columnes d’una fila de taula_codis_postals_c i crida a I'operacio
gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila modificada per objecteAfila() a
taula_codis_postals_c.
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e GestorColumna:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operaci6 cercaPrestatgeria de la classe Colum-
na. Llegeix una fila de taula_columnes identificada per la clau primaria amb
els valors de totes les columnes i crida a I'operacié filaAObjecte().

-filaAObjecte():Crea un objecte de Columna i mou un a un els valors llegits
per llegirFila() als seus atributs.

-objecteAFila(): Es cridada per I'operacio crear de la classe Columna. Mou
un a un els atributs de l'objecte de Columna als valors de les columnes
d’'una fila de taula_columnes i crida a I'operaci6 gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_columnes.

e GestorComandacC:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per l'operacié assignarComanda, esborrarCodiRe-
partiment o modificarServida de la classe ComandaC. Llegeix una fila de
taula_comandes_c identificada per la clau primaria amb els valors de totes
les columnes i crida a I'operacid objecteAFila() si I'operacié que I'ha cridat
és assignarComanda o modificarServida, o crida a I'operacio esborrar() si
I'operacié que I'ha cridat és esborrarCodiRepartiment.

-objecteAFila(): Mou un a un els atributs de I'objecte de ComandaC als va-
lors de les columnes d'una fila de taula_comandes _c i crida a I'operacio
gravarFila().

-gravarFila(): Grava la fila modificada per objecteAfila() a tau-
la_comandes_c.

-esborrar(): Substitueix el valor de la columna codi_repartiment pel valor nul
d’una fila de taula_comandes_c i crida a I'operacio gravarFila().

-consultar(): Es cridada per I'operacié cercar, cercarComandesSenseRepar-
timent o cercarComandesNoServides de la classe ComandaC. Llegeix una
a una les files de taula_comandes_c i les de taula_comandes identificades
per la mateixa clau primaria amb els valors de totes les columnes i que
compleixin una condicié que dependra dels parametres de l'operacié que
ha cridat consultar(), i crida filaAObjecte per a cada una de les files obtin-
gudes.

-filaAObjecte():Crea un objecte de ComandaC i mou un a un els valors lle-
gits per I'operacio que I'ha cridat als atributs de I'objecte creat.

e GestorDestinacions:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacié6 modificarCodiRuta de la classe Desti-
nacio. Llegeix una fila de taula_destinacions identificada per la clau prima-
ria amb els valors de totes les columnes i crida a I'operacid objecteAFila().

-consultar(): Es cridada per I'operacié cercarDestinacionsRepartiment o cer-
carDestinacionsRuta de la classe Destinacio. Llegeix una a una les files de
taula_destinacions identificades per la clau primaria amb els valors de totes
les columnes i que compleixin una condicié que dependra dels parametres
de l'operacid que ha cridat consultar(), i crida filaAObjecte per a cada una
de les files obtingudes.
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-filaAObjecte():Crea un objecte de Destinacio i mou un a un els valors llegits
per llegirFila() als seus atributs.

-objecteAFila(): Es cridada per I'operaci6 crear o ordenarDestinacionsRuta®
de la classe Destinacio, o bé, per I'operacio llegirFila() de GestorDestinaci-
ons. Mou un a un els atributs de I'objecte de Destinacio als valors de les
columnes d’'una fila de taula_destinacions i crida a I'operacié gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila afegida o modificada per objecteAfila() a tau-
la_destinacions.

e GestorDevolucions:
Operacions:

-objecteAFila(): Es cridada per I'operacié crear de la classe Devolucio. Mou
un a un els atributs de I'objecte de Devolucio als valors de les columnes
d’una fila de taula_devolucions i crida a I'operacio gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_devolucions.

e GestorLiniaComandaC:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacié modificarServida de la classe Linia-
ComandaC. Llegeix una fila de taula_linies_comandes_c identificada per la
clau primaria amb els valors de totes les columnes i crida a I'operacié ob-
jecteAFila().

-objecteAFila(): Mou un a un els atributs de I'objecte de LiniaComandaC als
valors de les columnes d'una fila de taula_linies_comandes _c i crida a
I'operacio gravarFila().

-gravarFila(): Grava la fila modificada per objecteAfila() a tau-
la_linies_comandes_c.

-consultar(): Es cridada per I'operaci6 cercarLiniesComanda o cercarlLinia-
ComandaNoEnviada de la classe LiniaDeComandacC. Llegeix una a una les
files de taula_linies_comandes_c i les de taula_linies_comandes identifica-
des per la mateixa clau primaria amb els valors de totes les columnes i que
compleixin una condicié que dependra dels parametres de I'operacié que
ha cridat consultar(), i crida filaAObjecte per a cada una de les files obtin-
gudes.

-filaAObjecte():Crea un objecte de LiniaDeComandaC i mou un a un els va-
lors llegits per I'operacié que I'ha cridat als atributs de I'objecte creat.

e GestorPaletC:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacié descomptarCaixes, modificarTotalCai-
xes, modificarDades o controlarTotalCaixes de la classe PaletC. Llegeix
una fila de taula_palets_c identificada per la clau primaria amb els valors
de totes les columnes i crida a I'operaci6 filaAObjecte() si 'operacié que
I'ha cridat és descomptarCaixes o controlarTotalCaixes, si I'operacié que
'ha cridat és modificarTotalCaixes o modificarDades aleshores crida a
I'operacié objecteAFila().

% " operaci6 ordenar DestinacionsRuta, crida al’ operacio objecteAfila per cada una de les files que ha ordenat.
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-objecteAFila(): Mou un a un els atributs de I'objecte de PaletC als valors de
les columnes d’una fila de taula_palets_c i crida a I'operacié gravarFila().

-gravarFila(): Grava la fila modificada per objecteAfila() a taula_palets_c.

-consultar(): Es cridada per I'operacio cercarPaletCaducat de la classe Pa-
letC. Llegeix una a una les files de taula_palets_c que tinguin la mateixa
data de caducitat que la data passada per parametre de I'operacio cercar-
PaletCaducat i crida filaAObjecte per a cada una de les files obtingudes.

-filaAObjecte():Crea un objecte de PaletC i mou un a un els valors llegits per
I'operacié que I'ha cridat als atributs de I'objecte creat.

e GestorPassadis:
Operacions:

-objecteAFila(): Es cridada per I'operacio crear de la classe Passadis. Mou
un a un els atributs de I'objecte de Passadis als valors de les columnes
d’una fila de taula_passadissos i crida a I'operacié gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_passadissos.

e GestorPrestatgeria:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacio cercaPassadis de la classe Prestatge-
ria. Llegeix una fila de taula_prestatgeries identificada per la clau primaria
amb els valors de totes les columnes i crida a I'operacio filaAObjecte().

-filaAObjecte():Crea un objecte de Prestatgeries i mou un a un els valors lle-
gits per llegirFila() als seus atributs.

-objecteAFila(): Es cridada per I'operacié crear de la classe Prestatgeria.
Mou un a un els atributs de I'objecte de Prestatgeria als valors de les co-
lumnes d’una fila de taula_prestatgeries i crida a I'operacié gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_prestatgeries.

e GestorRepartiment:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacié modificarEstat, modificarServit, modifi-
carRuta, descomptarCaixes, sumarCaixes o compararCaixes de la classe
Repartiment. Llegeix una fila de taula_repartiments identificada per la clau
primaria amb els valors de totes les columnes i crida a I'operaci6 filaAOb-
jecte() si 'operacié que I'ha cridat és descomptarCaixes, sumarCaixes 0
compararCaixes, o crida a I'operacié objecteAFila() si I'operacié que I'ha
cridat és modificarEstat, modificarServi o modificarRuta.

-filaAObjecte():Crea un objecte de Repartiment i mou un a un els valors lle-
gits per I'operacio que I'ha cridat als atributs de I'objecte creat.

-consultar(): Es cridada per 'operacié cercarRepartimentObert, cercar, cer-
carRepartimentsDataLliurament, cercarRepartimentsNoServits, o cercar-
RepartimentsRutaNoServits de la classe Repartiment. Llegeix una a una
les files de taula_repartiments identificades per la clau primaria amb els va-
lors de totes les columnes i que compleixin una condicié que dependra dels
parametres de I'operacio que ha cridat consultar(), i crida filaAObjecte per a
cada una de les files obtingudes.

-objecteAFila(): Es cridada per I'operacio crear de la classe Repartiment, o
bé per I'operacio llegirFila() de GestorRepartimen. Mou un a un els atributs
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de l'objecte de Repartiment als valors de les columnes d’una fila de tau-
la_repartiments i crida a I'operacio gravarFila().
-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_repartiments.

e GestorRuta:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacio cercar o modificarDades de la classe
Ruta. Llegeix una fila de taula_rutes identificada per la clau primaria amb
els valors de totes les columnes i crida a l'operacié filaAObjecte() si
'operacié que I'ha cridat és cercar, o crida a I'operacid objecteAFila() si
I'operacio que I'ha cridat és modificarDades.

-filaAObjecte():Crea un objecte de Rutes i mou un a un els valors llegits per
llegirFila() als seus atributs.

-objecteAFila(): Es cridada per I'operacio crear de la classe Ruta, o bé per
I'operacio llegirFila() de GestorRuta. Mou un a un els atributs de 'objecte
de Ruta als valors de les columnes d'una fila de taula rutes i crida a
I'operacio gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_rutes.

e GestorSubruta:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacio cercar o modificarDades de la classe
Subruta. Llegeix una fila de taula_subrutes identificada per la clau primaria
amb els valors de totes les columnes i crida a I'operaci6 filaAObjecte() si
'operacié que I'ha cridat és cercar, o crida a I'operacid objecteAFila() si
I'operacio que I'ha cridat és modificarDades.

-filaAObjecte():Crea un objecte de Subrutes i mou un a un els valors llegits
per llegirFila() als seus atributs.

-objecteAFila(): Es cridada per I'operacié crear de la classe Subruta, o bé
per l'operacié llegirFila() de GestorSubruta. Mou un a un els atributs de
I'objecte de Subruta als valors de les columnes d’'una fila de taula_subrutes
i crida a I'operacio gravarFila().

-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_subrutes.

e GestorUbicacions:
Operacions:

-llegirFila(): Es cridada per I'operacié modificarBuida de la classe Ubicacio.
Llegeix una fila de taula_ubicacions identificada per la clau primaria amb
els valors de totes les columnes i crida a I'operacié objecteAFila().

-consultar(): Es cridada per I'operacié cercarUbicacioBuida, cercarPalet o
cercarColumnaUbicacio de la classe Ubicacio. Llegeix una a una les files
de taula_ubicacions identificades per la clau primaria amb els valors de to-
tes les columnes i que compleixin una condicié que dependra dels parame-
tres de I'operacié que ha cridat consultar(), i crida filaAObjecte per a cada
una de les files obtingudes.

-filaAObjecte():Crea un objecte de Ubicacio i mou un a un els valors llegits
per consultar() als seus atributs.

-objecteAFila(): Es cridada per 'operacié crear de la classe Ubicacio, o bé
per I'operacio llegirFila() de GestorUbicacio. Mou un a un els atributs de
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4.5.

'objecte de Ubicacio als valors de les columnes d'una fila de tau-
la_ubicacions i crida a I'operacio gravarFila().
-gravarFila(): grava la fila afegida per objecteAfila() a taula_ubicacions.

Tots els Gestor de disc s’instancien en engegar el sistema, per mitja de I'operacié
crear.

Disseny de la interficie d’'usuari

Per fer el disseny de la interficie d’'usuari hem tingut en compte I'especificacio dels
requisits de la interficie d’'usuari fetes en el capitol 1 apartat 1.7 i ens hem basat
en la descripci6 textual de les classes de frontera descrites en el capitol 2 apartat
2.2.

Totes les classes de frontera que son finestres modals que ensenyen un missat-
ge* per pantalla, avisant a I'operador logistic d’algun fet, tenen el segiient format:

Acceptan

Fins que l'usuari no pitgi el boté d’acceptar, la finestra modal no es tancara, i per
tant, el sistema no podra executar cap altre procés. Aixo s’ha fet aixi pensant que
el avisos (missatges, resultats d’'operacions,...) sén importants per a informar a
'usuari dels resultats obtinguts pel sistema. D’aguesta manera fins que I'usuari no
llegeixi I'avis, invertint el temps que li calgui, el missatge romandra a la pantalla.

Un altre tipus d’interficie que hi ha al sistema, €s la que es representa amb un
format de pantalla que llista un conjunt d’objectes on l'usuari a de seleccionar un.
Aquest és el cas que correspon, per exemple, a la classe de frontera FinestraCo-
mandesNoAssignadesRepartiment*.

¥ Mirar aprtat 2.2 “1dentificacié de les classes de frontera’, capitol 2.
“ Mirar ladescripci6 textual de la classe de fronteraen el casd Us 1 al’ apartat 2.2 “Identificacié de les classes de frontera’ del

capitol 2.
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listat de comandes no ass

O 5 [11/200 411 /200 S o Ce [or ZLYE: 2

IO 500 03/11/2004 25/11/2004 320664755 il

[0 020 D3/11/2004 D4/11/2004 Forn Anna 363797433 10} J

Mo SRR 03/11/2004 26/11/2004 ZOPLELEN s

0000 1 03/11/2004 D5/11/2004) Maria Perez GeldclC0562345 3

I~ 08889 D3/11/2004 D8/11/2004 EXERGREGE 6982540 a8E
]

Accep Cancel.lar

Com es pot apreciar en aquesta interficie, les caracteristiques de les interficies del
sistema que son llistats d’objectes per seleccionar un, son:

- Boté d’acceptar per a que l'usuari, com en el cas anterior, pugui escollir
amb tranquil-litat la comanda que més li convingui.

-També hi ha un bot6 de cancel-lar per si en un moment determinat l'usuari
decideix no continuar amb aguesta tasca.

-Las caselles de seleccio, estaran dissenyades per a gue només pugui estar
una de sola activa ja que sols es pot escollir un objecte. D’aquesta forma
evitarem que es produeixin conflictes en el sistema.

-La barra de desplacament vertical facilitara la feina als usuaris ja que po-
dran desplacar-se pel llistat amb molta meés rapidesa.

-La interficie esta dissenyada per a que sigui molt intuitiva i facil d’entendre,
pensem que els usuaris que faran servir les diferents interficies no estan
gens habituats als sistemes informatics*’. Aixi doncs, la capgalera porta un
titol indicatiu del que mostra la finestra amb lletres destacades per a que no
passi desapercebut. EI mateix passa amb els botons d’acceptar i can-
cel-lar. I finalment, cadascun dels camps que formen els objectes estan in-
dicat amb un titol significatiu per saber quins valors contenen.

L’altim model d’interficie que hi ha en el sistema és la que es representa amb un
série de camps actius per a que l'usuari pugui introduir les dades que se li dema-
nen. Aquest model d’interficie també pot contenir algun llistat de objectes per se-
leccionar, perd basicament la seva importancia rau en el fet que serveix de formu-
lari per a que l'usuari pugui introduir les dades que el sistema necessita per a rea-

*! Mirar apartat 1.7 “ Especificacio dels requisits de lainterficie d’ usuari” del capitol 1.
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litzar segons quins processos. Aquest és, per exemple, el cas de la interficie que
representa a la classe de frontera FinestraFormulariComanda®*?

I 203 Gran il | [
0500 Migana D) | [
[ 5000 Petita 3 A y LIJ
D355 A| |TESTERE 4| |2 A
D354 v v 5
M|
Acceg Ategiill

En aquest cas les caracteristiqgues de la interficie anterior també es compleixen,
pero cal afegir que:

-En aquest cas en particular, la finestra s’activa a partir d’un altre finestra on
'usuari introdueix les dades que apareixen en el titol. Aixo és molt aclaridor
per l'usuari, ja que li dona la sensacio de continuar amb la feina que havia
comengcat en la finestra anterior, i no té la sensacié que al canviar de fines-
tra també fa un canvi de feina.

-Pel que fa als menus emergents on l'usuari ha d’introduir les dades, a-
guests s’activen un cop l'usuari ha seleccionat I'objecte desitjat, mentre que
els demés menus emergents de la resta de objectes continuen desactivats.
Aix0 ens assegura que l'usuari tingui poques possibilitats de equivocar-se
al introduir les dades, evitant conflictes en el sistema. Si I'usuari desactiva
I'objecte activat el menu emergent torna a passar al estat inactiu.

-També es facilita la tasca si al introduir les dades hem d’acceptar-les (boto
afegir) i tenim I'opcié d’esborrar les dades introduides abans d’acceptar-ho
tot (botd acceptar).

-Un cop introduides i afegides les dades en un menu emergent, aguestes
passen a la part de sota del menu per tenir-les a la vista fins que no aca-
bem la feina. D’aquesta manera tenim la feina controlada en tot moment.

4.6. Disseny dels subsistemes:
Al llarg de I'etapa de disseny no s’ha obtingut cap subsistema nou que no coinci-

deixi amb els paquets d’analisi, a més a més, s’ha pogut confirmar que els paquets
d’analisi coincideixen amb els subsistemes, com per exemple amb el diagrama es-

2 Mirar ladescripci6 textual de la classe de fronteraen e casd Uis 22 al’ apartat 2.2 “Identificacio de les classes de frontera’
del capitol 2.
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tatic de disseny on es fa molt evident qué els possibles subsistemes coincideixen

amb el paquet d’analisi.

Per a cada subsistema obtenim els diagrames estatics de classes d’entitat, tal i
com és pot veure al seguent diagrama. Aquests diagrames estan simplificats sen-
se mostrar ni les operacions, ni els atributs per tal de fer més comprensible el dia-

grama dels subsistemes.

GesoRu T
A [Subruta kK> Destinaciol
i
Pevolucid
|'7 =7 ITT T T T T T T T T T T T
| I
| I
| I
I |
| ! wme |
i i 01
! i
l | :
! i |
! 1 |
| S istema Administraciol i
L |
!
i i T
Sistema Fabrica !
I
I
T I
| |
| |
| |
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
i i
|
i CesoCamba !
| |
| i
| Passadis |
I I
I I
I I
I I
I I
| |
| |
1

Com podem veure les classes d’entitat que pertanyen a cada un dels subsistemes,
son les mateixes que als paquets d’analisi. Els casos d’Us també seran els matei-

______ DT

Prestatgeria

bicacioPalet

X0S que als paquets d’analisi.
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5. CONCLUSIONS

Com a primera conclusié podem dir que els objectius del TFC s’han assolit amb forca e-
xit, tenint en compte que el TFC esta basat en un cas no real i que segurament falten
molts detalls a tenir en compte en el moment de dissenyar la documentacio inicial. Aixo
ho he constatat al llarg del desenvolupament del TFC, ja que en moltes ocasions he tin-
gut que introduir noves dades per poder continuar. Tot i aix0, encara quedaria tota la part
de implementacié i proves per dir que el disseny ha sigut un exit. En tot cas, segurament
es tindrien que modificar alguns elements, pero aquesta és la gracia del disseny orientat
a objectes.

La part de recollida de requisit la destacaria com la part fonamental a I'hora de dissenyar
un sistema. Fent un bon treball en aquesta etapa, ens assegurem gran part de I'éxit del
disseny i ens clarifica molt el treball de la resta d’etapes. Per a que aguesta etapa sigui el
més profitosa possible, crec que hi ha d’haver una bona recopilacié d'informacio pel que
fa al sistema que es vol dissenyar. Pot ser no és tant la quantitat d'informacio, siné saber
recollir aquella informacié realment important. Massa informacié ens pot arribar a con-
fondre, amagant-nos el que és realment important pel disseny. En aquesta recollida
d’'informacio també crec que és molt important tenir en compte tots els punts de vista
d’aquells usuaris finals, que d’'una forma o altre, manipularan el sistema.

El sistema dissenyat només és aconsellable per empreses grans amb un gran volum de
clients minoritaris, ja que la inversio inicial i manteniment del sistema son elevats. No es-
tem parlant només de programari, sind també de tota la inversio i manteniment del ma-
quinari de la cambra de congelacié com és el cas dels robots.

Finalment comentar que la utilitzacié de I'eina Visié per generar els diagrames UML et
limita molt la forma de treballar, ja que, entre d’altres coses, només té en compte la ge-
neracié de diagrames a partir d'uns llenguatges de programacié concrets. Pot ser he tro-
bat a faltar que no et deixi crear diagrames de forma genérica sense tenir que limitar-te a
algun dels llenguatges de programacio que contempla. De totes maneres, si ens limitem
als llenguatges de programacio, hem sembla una barbaritat que no inclogui un llenguatge
com Java, pero tractant-se d’un producte de Microsoft té la seva logica.
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GLOSARI

Caixa: Conjunt d’'unitats d’'un mateix tipus de producte. La mida de la caixa pot ser gran, mit-
jana o petita, depén del producte que conté.

Capacitat maxima del camid: Capacitat maxima d’'un cami6 en caixes de mida gran, tenint
en compte que dues caixes mitjanes ocupen el lloc d’'una gran, dues caixes petites el lloc
d’'una mitjana i per tan, quatre caixes petites el lloc d’una gran.

Columna: Conjunt de dues ubicacions disposades una sobre l'altre**.

Comanda: Conjunt de linies de comanda d’un mateix client amb la mateixa data de lliura-
ment.

Data actual: Data del rellotge intern del sistema.

Data de lliurament: Data en que han de ser servides les caixes que pertanyen a una matei-
xa comanda. Aquesta data ha de coincidir amb la data de lliurament del repartiment al que
pertany la comanda.

Destinaci6: Domicili social d’'un client associat a una ruta determinada.

Devolucid: Caixes retornades pel client d'una comanda determinada.
EstacioOperadorLogistic: Computadora que fa servir I'Operador logistic.

Estat del repartiment: Quan un repartiment esta complert (no accepta més caixes) diem
gue el seu estat és tancat i quan no esta complert (accepta més caixes) diem que el seu es-

tat és obert.

Linia de comanda: Linia que especifica el nimero de caixes d’un mateix producte que un
client demana, el tipus de producte que contenen en una comanda determinada®*.

Nou client: Client que no esta donat de baixa com a client i no té assignada cap ruta.
Palet: Conjunt de caixes d’un mateix producte.

Passadis: Zona per on es mou un robot determinat, la qual esta delimitada per dos prestat-
geries (dreta i esquerra) de les quals és responsable el mateix robot.

Prestatgeria: Conjunt de columnes que delimiten un passadis pels costats dret i esquerra.

Repartiment: Conjunt de comandes amb la mateixa data de lliurament i que pertanyen a la
mateixa ruta.

Ruta: Conjunt de destinacions amb codis postals iguals als codis postals del recorregut que
té assignat un transportista determinat.

Subruta: Subconjunt d’'una ruta al que li pertanyen part de les destinacions de la ruta que la
inclou. Una subruta només pot tenir assignat un Unic repartiment que tindra la mateixa data
de lliurament que un dels repartiments assignats a la seva ruta mare.

“ Mirar Annex 2.
“ Mirar Annex 6.
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Ubicaci6: Els dos buits de cadascuna de les columnes que contenen els palets. Cada ubi-
caci6 conté un Unic palet i sempre li correspon un palet del mateix producte®. Les ubicaci-
ons son de dos tipus “SOT” i “SOB”. La ubicacio “SOT” és la que es troba a la part de sota
de les columnes i la ubicacié “SOB” és la que es troba a la part de dalt de les columnes.

* Mirar Annex 2.
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ESPECIALIDAD

Organigrama de grups, families i subfamilies masses congelades

ANNEX 2
Aftesaniiod]
A A A A
( Y Y
>
Cod. 604 [C 0d.609 d.603 Cod 610
_—>
[ Data caducitat Ublcacio Sobre >= Datfa caduycitat Ubicacio Sotal
Esguema exemple prestatgeria
ANNEX 3
MASAS
CONGELADAS
I |
BOLLERIA PAN
[
[ | |
BOLLERIA BOLLERIA BOLLERIA ] BARRA
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CARACOLAS | SALADAS
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PIZZAS Y
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ANNEX 4

P2 Crear devolucio

[1.Afegir comanda

f ) [13.Ubicar palet no
[3.Crear repartimen]

[16. Treure palef
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ANNEX 5

En el seglient exemple es mostra com es desenvolupa el cas d’'Us 2.Crear subrutes amb les
seves alternatives al procés principal 12a, 19ai 21a:

DX Destinacionsique formen unflrepartimentfiancatl

| DETEIEE

Tenim una ruta inicial amb un repartiment tancat:

QWYY | B0 BN | BE | BE | BZ! | BE | BE | BY  BE | B

PAS1: Creem dues subrutes a partir de la ruta inicial:

SUBRU AN ORNBD NED SRR DOORND /BN )3

RU A Bl BE | B | BK | BZ | BK | DG | BN | BE | B

SUBRUJTAZEED TR /RO ORI

La SUBRUTAL té un anic repartiment i aquest esta tancat.
La SUBRUTAZ2 no té cap repartiment assignat.

PAS2: A la SUBRUTA2 s’ha tancat un repartiment:

SUBRU AN ORNBD NED SRR DOORND /BN )3

RU A Bl BE | B | BK | BZ | BK | DG | BN | BE | B

SUBRUJTAZEED TR ZRED RO

PAS3: Creem dues subrutes a partir de la SUBRUTA2:
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RUTA

DO

D1

D2

D3

D4}

DS

Do)

D7

D3

P33

ISUBRUTA1

BEZ | BE | B

ISUBRUTAJ]

ISUBRUTAA4]

D4]

P9

La SUBRUTAS3 té un anic repartiment i aquest esta tancat.
La SUBRUTA4 no té cap repartiment assignat.

PAS4: Esborrem la SUBRUTAZ2 ja que les destinacions que formen el repartiment tancat i les

gue encara no tenen cap repartiment assignat, es troben en la SUBRUTA3 | SUBRUTAA4:

RUTA

D)

D)1

1))

D)3

D4

D5

Do)

D) /]

D8

DY

SUBRUTA1

D) ()

1))

K | B

D) /]

DY

SUBRUJAS

) 1

D)5

SUBRUJ A4

DY

Aquestes soOn les subrutes de la ruta inicial amb els seus repartiments les quals guarda-

rem a la base de dades.
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ANNEX 6
. : .
Nom i Logo de | empresa Id. Comanda: 23456
| CLIENT |
DATA: 27/01/2004 NIF: 38006921V
DATA LLIURAMENT: 29/01/2004 NOM: Bon Forn
: RAO SOCIAL: C/ Creu Coberta, 39.

POBLACIO: Barcelona

C.P: 08014

PROVINCIA: Barcelona

No. Caixes Mida Caixa
Linia de comanda
/
06007 2 Mitjana
03009 1 Petita
Total de caixes del producte al que
fa referéencia la linia de comanda
Referéncia del producte que Mida de les caixes del producte al
identifica a la linia de comanda gue fa referéncia la linia de comanda
TOTAL: 3'25 COMANDA NO SERVIDA

Exemple de comanda
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