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Projet POO

Différentes classes

Méthodes importantes

Affichage / heatmap

Résultats et statistiques 

Pistes d’améliorations
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Diagramme des classes
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3Lieu : classe mère pour tous les lieux où les produits peuvent transiter



Règles
• #REGLES ECHIQUIER

• # 0 : cases libres

• # 1 : robots type 1  

• # 2 : robots type 2

• # 3 : stockage fixe

• # 4 : stockage temporaire

• # 5 : ejecteurs

• # 6 : case convoyeur sans produit

• # 7 : sortie
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Déplacement des robots
Choix du chemin:

• A*

• Triplet poids : (zone, produits contenus, distance du robot)

• Méthode de “Récompense du movement”

• Schéma d’actions “if” (annexes)

• Collisions évitées par le style itératif

• Condition de fin 
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Management des produits
• Données auxquels on avait accès : 

• Fixation d’une position dans l’échiquier / grille
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Affichage / heatmap
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Enregistrement XML
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Pistes d’améliorations
• Lisibilité, code lourd

• Robots :

- Economie d’énergie (beaucoup de mouvements)

- Economie de calculs (beaucoup de mouvements => possibilité de blocage)

• Affichage

- Produits en temps réel?

-Esthétique

• Simulation concurrente au lieu de séquentielle
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Annexes
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Version simple V1
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Version simple
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Niveau 1
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Niveau 1
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Niveau 2
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Niveau 2

• XML enregistré à 
l’issue de la 
simulation
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Niveau 3
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Graph d’actions robots
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Verification convoyeur vers sortie
• Test pour voir si le tapis roulant fonctionne

P
ro

je
t 

P
O

O

19



Vérification ejecteur vers convoyeur
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Vérification ejecteur vers convoyeur
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Vérifications chemins robots
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