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Metodi Object Oriented

— Booch Method
by Grady Booch

— OMT
by Jim Rumbaugh

— Objectory Use Casgs
by Ivar Jacobson

— CRC
by R.Wirfs-Brock

ﬁi’, DI recente introduzioneJ ML

— uno standard OMG (Object Management Gro
dal novembre 1997




‘*I)’ Unified Modeling Language

e Class Diagrams

e Sequence & Collaboration Diagrams
e Use Case Diagrams

e State Diagrams



Modello UML (Class diagram)
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Concetti delle classi rivisitati

* Relazioni tra oggetti

 Decomposizione funzionale all'interno di
una classe

— responsabilita dei metodi
 Decomposizione funzionale tra piu classi

— responsabillita delle classi %




Rappresentazione delle classi

Nome
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_ dato <« attibuti
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Attributi e metodi

Surface

Protetto ) /», Toid : int

Notazione di
Rational Ros

Publico 6‘) > %distance()
/r *derDist()

¥ Plane

Privato ( ) > Q_nor : Vector

&_origin : Point

& _distance : double

%distance()
®derDist()

Cylinder




Principali relazioni fra classi

assoclazione

aggregazionéy reference &
(Il composito norvivesenza il componente)

aggregazionéy value <&
(aggregazione fisica: esistenza contemporanea)
dipendenza = -————-= >

generalizzazione (inheritance) >



Aggregazione (contenimento)

Autista

Automobile

.

Motore

By referencdgcondivisa)
e Uun autistaguida pivautomobili

By value(possesso)
e unaautomobilepossiede
Il suomotore



Cardinalita e direzionalita

Non navigabile
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Dipendenza

e Non c’e nessuna associazione
e C’e comungue relazione di uso

DPI
CDPlayer CD

%play (CD& theCd) ‘\

/| CD nonconosce

Il CDPlayer

|l CDPlayer usa il CD: se cambia
Il formato del CD il CDPlayer deve
essere modificato



Generalizzazione (ereditarieta)

Autista

# autista

Automoblle

# motore

Motore
trtualy ﬁ {VI rtual }
Eredltarleta

AutoS portiva

virtuale!

AutoDiLusso

ﬁ

Ferran




Class Diagram
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Class Diagram

surface

%distance(p : const Point&) : double
1"lderljist[p : const Pointé, r: const Vectord) @ double
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Object Sequence Diagram

User L nters ection - Trajectory : Surface

1: Irdersa:tin:lm const Surface~, const ll_rajE'ﬂ’[Dr].-' "]

2 intersect (double, double)

2 sintersect (double, double]

- 1

4. position (double)
5: direction (doublg] L

1
6. distance [cornst Points, )
|

7oderDist (const Points, cornst Wectors: )

]

2. position (double)




Object Collaboration Diagram

3 sintersect (double, double)
E——
1. Intersection (const Surface*, const Trajectory *) m

2 intersect (double, double)

User Irtersection

\

b distance [const Points, )
/- derDist (corst Point,, const Vector2, )

7 \

f position {double]

4: position (double]
5. direction (double

. Trajectory




