文档编号：空巢老人看护系统 – SRS – 3.0 










空巢老人看护系统
软件需求规格说明书


















日期：2017年10月8日





[bookmark: _Toc472758534][bookmark: _Toc529543850][bookmark: _Toc487944052][bookmark: _Toc485198816]
文档变更历史记录
	序号
	变更日期
	变更人员
	变更内容详情描述
	变更后的版本号

	1
	2017\10\8
	全员
	撰写了软件需求规格说明书初稿
	V1.0

	2
	2018\1\1
	全员
	完善了软件设计模型的顺序图
	V2.0

	3
	2018\5\16
	[bookmark: _GoBack]王硕
	重新检查，解决实际作品与文档之间的不一致
	V3.0

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	


[bookmark: _Toc529543851][bookmark: _Toc19714006][bookmark: _Toc166408294]
目录
1. 引言	4
1.1 编写目的	4
1.2 读者对象	4
1.3 软件项目概述	4
1.4 文档概述	5
1.5 定义	5
1.6 参考资料	5
2. 软件的一般性描述	6
2.1软件产品与其环境之间的关系	6
2.2假设与前提条件	6
3. 软件功能需求描述	7
3.1 软件需求的用例模型	7
3.2 软件需求的分析模型	7
3.2.1“监视老人状况”的用例描述	8
3.2.2“远程控制机器人”的用例描述	9
3.2.3“语音/视频双向交互”的用例描述	10
3.2.4“检测和通知异常情况”的用例描述	11
3.2.5“自主跟随老人”的用例描述	12
3.2.6“用户登录”的用例描述	13
3.2.7“获取老人信息”的用例描述	14
3.2.8“提醒服务”的用例描述	15
3.2.9“系统设置”的用例描述	16
4. 其它软件需求描述	17
4.1 性能要求	17
4.2 设计约束	17
4.3 界面要求	18
4.4 进度要求	18
4.5 交付要求	18
4.6 验收要求	18
5. 软件原型	19

[bookmark: _Toc485198808][bookmark: _Toc485199128][bookmark: _Toc485701851][bookmark: _Toc485702102][bookmark: _Toc487944044][bookmark: _Toc529543852][bookmark: _Toc8397]
1. 引言
[bookmark: _Toc2032][bookmark: _Toc529543853][bookmark: _Toc485198809][bookmark: _Toc487944045][bookmark: _Toc472758527]1.1 编写目的
1)本文档的目的在于方便用户、分析人员和软件设计人员进行理解和交流。用户通过需求规格说明书在分析阶段即可初步判定目标软件能否满足其原来的期望，但是本文档主要是作为设计人员的软件开发的基本出发点和系统维护人员发现和添加新功能需求的基础，也是维护人员的技术支持文档之一。
2)本文档支持目标系统的确认。软件开发目标是否完成不应由系统测试阶段的人为因素决定，而应根据需求规格说明书中确立的可测试标准决定。
3)本文档控制系统进化过程。在需求分析完成后，如果用户追加需求，那么需求规格说明书将用于确定追加需求是否为新需求。如果是，开发人员必须针对新需求进行需求分析，扩充需求规格说明书，进行软件再设计。
[bookmark: _Toc472758528][bookmark: _Toc485198810][bookmark: _Toc487944046][bookmark: _Toc529543854][bookmark: _Toc3477]1.2 读者对象
用户，分析人员，软件设计人员，项目管理人员。
[bookmark: _Toc472758531][bookmark: _Toc485198813][bookmark: _Toc487944049][bookmark: _Toc529543856][bookmark: _Toc8237]1.3 软件项目概述
· 项目名称: 基于智能手机和自主机器人的空巢老人看护系统
· 用户单位: 空巢老人及其家属、医生
· 开发单位: 国防科大计算机学院15级软件工程小班王硕小组
· 软件项目的背景和大致功能：
随着人口老龄化问题越来越严重，空巢老人的无人看护将成为一个亟待解决的社会难题。家属外出工作时，经常会惦记独自在家的老人，希望掌握老人的状况（比如：身体状态如何？在做什么？）。但是由于时空限制，家属不能方便快捷的获取这些信息；很多老年人不会或者不方便使用手机，造成家属与老人之间语音通话上的困难；老年人记忆力普遍衰退，容易忘记服药等一些重要的事情，家属外出时无人监督老人完成这些事情。对于一些患有疾病的老人来说，忘记服药很可能会造成危险；当老人独自在家时，他们可能会遇到摔倒或者中风等突发情况，而外出工作的家属和医疗救护人员不能及时掌握这些危险信息，导致救援不及时。
本软件专为解决空巢老人的看护问题而设计，它可以帮助用户（老人的家属、医护人员）监控老人在家的状况，帮助老人与家人进行实时语音通信，提醒并监督老人按时服药，并在发生危险时向用户警报或者联系急救部门。
[bookmark: _Toc16319][bookmark: _Toc529543857][bookmark: _Toc487944050][bookmark: _Toc472758532][bookmark: _Toc485198814]1.4 文档概述
1）软件的一般性描述部分。它包括软件产品与其环境的关系、软件受到的限制和约束以及软件开发前的假设与前提条件。
2）功能需求描述部分。它主要分为系统的划分，软件各子系统的功能，设计约束和性能、界面、交付、验收四个方面的要求。
3）其它软件需求描述部分。它包括性能要求、设计约束、界面要求、进度要求、交付要求和验收要求。
4）软件原型。主要设计了软件运行不同功能时的界面，比如用户登录界面。
[bookmark: _Toc21806]1.5 定义
[bookmark: _Toc485198815][bookmark: _Toc487944051][bookmark: _Toc472758533][bookmark: _Toc529543858]无
[bookmark: _Toc2528]1.6 参考资料
[1].软件工程.齐治昌，谭庆平，宁洪.北京:高等教育出版社，2012
[2].需求分析与设计.马素霞译.北京:机械工业出版社，2009
[3].面向使用的软件设计.刘正捷译.北京:机械工业出版社，2011
[bookmark: _Toc22652][bookmark: _Toc529543859]
2. 软件的一般性描述
[bookmark: _Toc897]2.1软件产品与其环境之间的关系
[bookmark: _Toc459110524]本软件借助于机器人，代表老人健康安全状况的利益相关方自主完成老人的安全健康监测和反馈处理。它所运行的外部环境如下表：
	系统组成部分
	外部环境

	机器人端服务器
	ROS操作系统

	云端服务器
	Ubuntu操作系统

	手机客户端
	Android操作系统


表1：软件与外界环境的交互关系
[bookmark: _Toc26392]2.2假设与前提条件
在开发这个软件时,我们假设老人愿意配合机器人的工作,移动客户端使用者熟悉基本的移动客户端操作,管理员能够熟练的进行后台调试维护。
[bookmark: _Toc21198]3. 软件功能需求描述
[bookmark: _Toc16102]3.1 软件需求的用例模型


图1：空巢老人看护系统--用例图
[bookmark: _Toc21730]3.2 软件需求的分析模型
本部分描述系统的9个用例的设计。
[bookmark: _Toc10322][bookmark: _Toc3155]3.2.1“监视老人状况”的用例描述


图2：空巢老人看护系统—“监视老人状况”顺序图
	用例名
	监视老人情况

	用例描述
	掌握老人状况，获取异常状况信息

	参与者
	家属、医生

	过程
	1. 机器人感知和获取老人的视频、图像和声音信息
2. 系统将感知到的老人信息传送到远端手机APP 上
3. 系统对老人信息进行分析，检测老人是否出现异常（如摔倒）
4. 如果出现异常，将该异常信息通知给远端手机APP
重复执行以上步骤，直至用户选择退出


表2：“监视老人状况”用例描述表
[bookmark: _Toc8519][bookmark: _Toc9589]3.2.2“远程控制机器人”的用例描述


图3：空巢老人看护系统—“远程控制机器人”顺序图
	用例名
	远程控制机器人

	用例描述
	控制机器人运动以在适当的位置监视老人的状况、获取老人的信息

	参与者
	家属、医生

	过程
	1.用户通过手机客户端输入移动命令
2.手机经过云端服务器将命令发给机器人
3．机器人执行移动的动作


表5:“远程控制机器人”用例描述

[bookmark: _Toc8723][bookmark: _Toc31303]3.2.3“语音/视频双向交互”的用例描述


图4 ：空巢老人看护系统—“语音/视频双向交互”顺序图

	用例名
	语音/视频双向交互

	用例描述
	家属、医生、老人之间通过语音和视频进行交互

	参与者
	老人、家属和医生

	过程
	1. 用户跟“语音通话”界面交互
2. 手机客户端将通话请求发送给云端服务器
3. 建立手机客户端与云端服务器同asterisk服务器的voip链接，实时通话开始


表4:“语音/视频双向交互”用例描述

[bookmark: _Toc2722][bookmark: _Toc6804]3.2.4“检测和通知异常情况”的用例描述


图5 ：空巢老人看护系统—“检测和通知异常情况”顺序图

	用例名
	检测和通知异常情况

	用例描述
	机器人检测到老人摔倒后发送报警信息，用户通过手机客户端接收报警信息

	参与者
	机器人

	过程
	1. 系统对老人信息进行分析，检测老人是否出现异常（如摔倒）
2. 如果出现异常，将该异常信息通知给远端手机APP


表3：“检测和通知异常情况”用例描述表
[bookmark: _Toc7852][bookmark: _Toc28575]3.2.5“自主跟随老人”的用例描述


图6：空巢老人看护系统—“自主跟随老人”顺序图
	用例名
	自主跟随老人

	用例描述
	机器人随老人的移动而移动，以在安全距离观察老人

	参与者
	机器人

	过程
	1.用户通过手机“移动控制”界面发出自动跟随请求
2.云端服务器将请求转发给机器人
3.机器人开启自主移动模式，开始自动跟随老人


表6:“自主跟随老人”用例描述

[bookmark: _Toc3500]3.2.6“用户登录”的用例描述


图7：空巢老人看护系统—“用户登录”顺序图

	用例名
	用户登录

	用例描述
	用户通过账号和密码登录系统

	参与者
	家属、医生

	过程
	1. 用户输入账号和密码
2. 系统验证用户账号和密码的正确性和合法性
3. 如正确则登录成功，否则提示用户重新输入账号和密码


表7:“用户登录”用例描述

[bookmark: _Toc4102]3.2.7“获取老人信息”的用例描述


图8：空巢老人看护系统—“获取老人信息”顺序图


	用例名
	获取老人信息

	用例描述
	获得老人的视频、图像和语音等信息

	参与者
	机器人

	过程
	1. 机器人运动到可观察老人的安全距离
2. 通过传感器获得老人的视频、图像和语音等信息
3. 将获取的老人信息通过互联网传送到远端的移动APP 上


表7:“获取老人信息”用例描述

[bookmark: _Toc26840]3.2.8“提醒服务”的用例描述


图9：空巢老人看护系统—“提醒服务”顺序图


	用例名
	提醒服务

	用例描述
	提醒老人按时服药和保健

	参与者
	定时器

	过程
	1. 机器人移动到接近老人的安全距离
2. 播放语音提醒老人按时完成相关事务（如服药和保健）


表7:“提醒服务”用例描述


[bookmark: _Toc5363][bookmark: _Toc28256]3.2.9“系统设置”的用例描述


图10：空巢老人看护系统—“系统设置”顺序图

	用例名
	系统设置

	用例描述
	配置系统，设置系统参数

	参与者
	系统管理员

	过程
	1. 设置机器人控制软件的IP 地址和端口号
2. 设置机器人与老人的安全距离
（1）设置机器人与老人的安全距离
（2）检查安全距离设置是否超出预定的范围
（3）提示操作成功或者重新输入
3. 设置机器人的移动速度
（1）设置机器人的移动速度
（2）检查速度设置是否超出预定的范围
（3）提示操作成功或者重新输入
4. 设置用户账号和密码
（1）设置用户的账号和密码
（2）检查账号和密码的输入是否合法
（3）提示操作成功或者重新输入
重复执行步骤1至4，直至用户选择退出设置。


表7:“系统设置”用例描述
[bookmark: _Toc529543860][bookmark: _Toc10848]4. 其它软件需求描述
[bookmark: _Toc9359][bookmark: _Toc529543861]4.1 性能要求
1).功能响应时间要求:网络连接建立后，云端服务器一定可以响应用户发送的请求;非常重要的功能不超过100ms,其余功能不超过460ms
2).视频清晰度要求:支持720p清晰度,信号传输流畅(对应的延迟要求为,在网络信号满格或少一格时不超过120ms),无卡顿无花屏
3).语音通讯质量要求:语音清晰可辨,信号传输流畅（延迟在网络信号满格或少一格时不超过100ms）
4).可靠性要求:用户使用该系统时,云端服务器和手机客户端能够访问,机器人正常运行。系统支持7*24长期稳定运行,并且系统维护不能影响到机器人的性能发挥
[bookmark: _Toc12177][bookmark: _Toc529543862]4.2 设计约束
1).硬件约束:对TurtleBot2机器人进行应用设计时需要考虑很多复杂和困难的问题,如机器人动作控制,各种场景处置
2).时间约束:必须要在2018年6月初完成这项开发工作的主要任务
3).技术约束:精细地控制机器人的运动是一项复杂的工作,现在我们必须高效利用现有的高质量开源代码去合理重组改造,圆满完成我们的工作
[bookmark: _Toc26380][bookmark: _Toc529543863]4.3 界面要求
1）机器人端和电脑端软件：没有界面需求，故未设计界面。
2）手机客户端软件：用户的主要可视化界面，要求具有较高的观赏性。布局紧凑，有联系的组件尽量布局在一个页面中。针对机器人操控及功能选择菜单界面进行界面美化、优化，着重关注用户使用手机客户端软件关注老人实况的整个流程中的各个界面。
[bookmark: _Toc10119][bookmark: _Toc529543864]4.4 进度要求
需要开发者在2018年1月中旬给出软件原型,并在同年5月中旬完成全部软件开发工作,完成验收与交付
[bookmark: _Toc8195][bookmark: _Toc529543865]4.5 交付要求
[bookmark: _Toc529543866]交付内容：
1）.机器人端服务器软件、云端服务器软件、手机客户端软件。
2）.软件设计规格说明书的电子文档
3）.使用说明书的电子文档和纸质文档
[bookmark: _Toc31930]4.6 验收要求
[bookmark: _Toc529543867]1).要求整个系统正常运行过程中无Bug，能在用户非正常操作的情况下报告错误但不至于崩溃。
2).要求在不同的实际场景检测中，整个系统确实能够完成看护空巢老人的设计功能。
3).要求整个系统各部分优化完毕，不存在编程过程中遗留的调试代码等影响用户体验的部分。
[bookmark: _Toc30787]5. 软件原型
1）本界面为本软件的欢迎界面。
[image: 欢迎]
图11：空巢老人看护系统用户端软件功能菜单界面
2）本界面为用户进行登录的界面，用户需要输入注册时所选用的用户名并输入设定的密码即可。
[image: 登录]
图12：空巢老人看护系统手机端软件登录界面
3）下图为本软件“监视老人状况”的功能界面。
[image: 监视]
图13：空巢老人看护系统手机端软件“监视老人状况”界面
4）下图为本软件“远程控制机器人”的功能界面。
[image: 远程控制]
图14：空巢老人看护系统手机端软件“远程控制机器人”界面
5）下图为本软件“视频/语音双向交互”功能的界面。
[image: 通话]
图15：空巢老人看护系统手机端软件“视频/语音双向交互”界面
6）下图为“系统设置”功能界面，可以进行系统参数的设置。
[image: 系统设置]
图16：空巢老人看护系统手机端软件“系统设置”界面
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<<boundary>>

MotionCtrUI

goto

[NOT CONNECTED]

connectRobot

<<entity>>

RobotAgency

<<controller>>

MotionController

displayRobotStatus

createConnection

setMode(MANNUAL)

RobotStatus

RobotStatus

RobotStatus

moveCommand

requestMove

executeMotion

displayRobotStatus

User

Robot

connect

RobotStatus

RobotStatus

RobotStatus

loop 

控制机器人运动


<<boundary>>BiCallUI
goto
<<entity>>
RobotAgency
<<controller>>
CallCotroller
M1
M2
M3
M4
playAudio&Video
closeCall
removeConnection
User
Robot
requestCall
connectRobot
[参数]
perceiveElder
audio&video
audio&video
audio&video
playAudio&Video
audio&video
audio&video
audio&video
disconnect
loop 实现语音视频双向交互
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<<boundary>

>BiCallUI

goto
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RobotAgency

<<controller>>

CallCotroller

playAudio&Video

closeCall

removeConnection

User Robot

requestCall

connectRobot

[

参数

]

perceiveElder

audio&video

audio&video

audio&video

playAudio&Video

audio&video

audio&video

audio&video
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loop 

实现语音视频双向交互


<<boundary>>
MonitoringUI
goto
startDetectFD
<<entity>>
RobotAgency
detectFalldown
stopDetectFD
User
Robot
perceiveElder
notifyEmergencyInfo
displayEmergency
loop 检测和通知异常情况
[参数]
<<entity>>
ElderInfoAnalyzer
getElderInfo
provideElderInfo
(video&image)
cancelDetectFD
<<controller>>
MonitorManager
detectFD
[fall down] 
notifyEmergency
<<entity>>
HealthCareAlter
[fall down] 
notifyEmergency
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loop 

检测和通知异常情况
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(video&image)

cancelDetectFD

<<controller>>

MonitorManager

detectFD

[fall down] 

notifyEmergency

<<entity>>

HealthCareAlter
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notifyEmergency


followElder
<<entity>>
RobotAgency
<<controller>>
MotionController
setMode(AUTONOMY)
stopFollowElder
setMode(IDLE)
<<entity>>
ElderMonitor
Robot
getElderPosition
provideRobotStatus
provideRobotStatus
provideElderPosition
planRobotMotion
controlRobotMove
loop  控制机器人自主跟随老人
[参数]
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provideRobotStatus

provideRobotStatus

provideElderPosition

planRobotMotion

controlRobotMove

loop  

控制机器人自主跟随老人


<<boundary>>
LoginUI
<<controller>>
LoginManager
goto
login(account, 
password)
LoginResult
verfiyUserValidity(account, 
password)
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<<entity>>
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M3
M4
UserValidity
User
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ElderMonitor
getElderInfo
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RobotAgency
observeElder
Robot
provideElderInfo
provideElderInfo
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<<controller>>
RemindNotifier
[Time event occurs]
notifyEvent
Timer
Robot
<<entity>>
RobotAgency
remindElder
takeRemindAction
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<<controller>>
SettingManager
<<boundary>>
SettingUI
M1
M2
M3
M4
goto
setPreference
Administrator
<<entity>>
SettingLibrary
saveSetting
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(FamilyMember)
语音/视频双向交互
监视老人
状况
检测和通知
异常情况
老人
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机器人
(Robot)
定时器
(Timer)
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<<boundary>>
MonitoringUI
startMonitoring
displayElderInfo
goto
<<controller>>
MonitorManager
monitorElder
stopMonitoring
<<entity>>
ElderInfoAnalyzer
Robot
<<entity>>
ElderMonitor
User
ElderInfo & 
ExceptionInfo
ElderInfo & 
ExceptionInfo
endMonitoring
getElderInfo

detectElderFalldown

endAnalyzing
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MonitoringUI
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goto

<<controller>>

MonitorManager

monitorElder
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<<boundary>>
MotionCtrUI
goto
[NOT CONNECTED]
connectRobot
<<entity>>
RobotAgency
<<controller>>
MotionController
displayRobotStatus
createConnection
setMode(MANNUAL)
RobotStatus
RobotStatus
RobotStatus
moveCommand
requestMove
executeMotion
displayRobotStatus
User
Robot
connect
RobotStatus
RobotStatus
RobotStatus
loop 控制机器人运动




