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Modelagem Corrigir Rota 
1. Corrigir Rota 

1.1 Breve Descrição
O Caso de Uso Corrigir Rota tem como objetivo calcular o desvio necessário para o PVA retornar a rota original caso haja desvio de rota detectado pela Câmera posicionada em cima do robô.   
2. Fluxo de Eventos
2.1 Fluxo Básico 

Este Caso de Uso se inicia quando a Câmera posicionada em cima do robô detecta uma alteração de rota. Uma vez detectado uma alteração da rota, o Caso de Uso Detectar Alteração de Rota envia a Graduação do Desvio (1, 2 ou 3) executado pelo PVA e Direção (Direita/Esquerda) para o Módulo de Navegação que inicia o Caso de Uso Corrigir Rota. O Caso de Uso Corrigir Rota lê a Graduação do Desvio, Direção do Desvio, Deslocamento Angular, Deslocamento Linear, Direção do Norte, Posição Base e calcula o valor de Correção. O sistema então verifica o valor para saber se é válido. Se o valor for válido, o sistema envia o mesmo para o Módulo de Navegação  para corrigir a trajetória, finalizando assim o Caso de Uso Corrigir Rota.  

2.2 Fluxo Alternativo

2.2.1 Valor Inválido
Se o valor de correção for inválido, o sistema cancela toda a transação, informando ao Módulo de Navegação a impossibilidade.
3. Requisitos Especiais

O  Caso de Uso Corrigir Rota deverá executar suas tarefas em 100ms. 
4. Precondições
4.1 < Pré-condição Um >

Deverá ser detectado um desvio de rota pela Câmera posicionada em cima do robô para este Caso de Uso se iniciar.

4.2 < Pré-condição Dois >

Os dados necessários para o cálculo da correção do desvio deverão estar disponibilizados no Módulo de Navegação ( Graduação do Desvio , Direção, Deslocamento Angular, Deslocamento Linear, Direção do Norte, Posição Base ).
5. Pós-condições

5.1 <Pós-condição Um>

A correção da rota foi calculada e enviada para o Módulo de Navegação.

6. Exceção

6.1 < Exceção Um >

Se a correção determinada não for possível (verdadeira), retornar um erro.
7. Estrutura da Modelagem do Caso de Uso Corrigir Rota

Conforme apresentado na Figura 01.

Figura 01
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8. Caso de Uso Corrigir Rota
Conforme apresentado na Figura 02.

Figura 02
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9. Diagrama de Seqüência 

Conforme apresentado na Figura 03.

Figura 03
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10. Diagrama de Classe

Conforme apresentado na Figura 04.
Figura 04
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11. Transição de Estado

Conforme apresentado na Figura 05.

Figura 05
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Esta Msg que entra (1) e sai (1.4),  trafega por uma única porta especificada no item � REF _Ref87709296 \r \h � \* MERGEFORMAT �10�. Estes dados são trocados com o Módulo  Navegação. 








