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e Hva skal beskrives i CONOPS?
e Hva gnsker vi a oppna med UML?
e Eksempel pa UML-metodikk




sl Hva kreves av dokumentasjon i dag?
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CONOPS - fordeler og ulemper

Prosatekst og fleksibel struktur
* Ettilgjengelig format for alle involverte;
e Girrom for individuell tolkning av innhold.

Ulike definisjoner av ConOps i internasjonale standarder

e Fleksibilitet i utforming avhengig av type og stgrrelse pa system.

* Innhold ma verifiseres mot de enkelte myndigheters og
klasseselskaps spesifikke informasjonsbehov.

Dokumentet er "levende" og bgr oppdateres gjennom
levesyklusen.

e Sarbart for feil nar informasjon skal overfgres til og fra ulike
engineeringssystemer og aktgrer.

Kan forarsake avvik

mellom designintensjonen,

godkjenningsgrunnlaget
og akseptansekriterier.
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UML - Hva ¢nsker vi a oppna?
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* Mer formalisert beskrivelse som grunnlag for analyser

e Standardisering

Legge til rette for seml@s overgang fra systemdesign til analyse
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UML—-metodikk

Prosabeskrivelser
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Detaljert oppgavebeskrivelse

Teknologi for et bedre samfunn
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Oppdeling av aktuelle prosesser og funksjoner
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a Sekvenser og meldingsutvekslinger.
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Sekvenser - trusselanalyse
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sl Oppsummering

e UML kan brukes for & beskrive bade struktur og
oppfersel til et autonomt skipssystem.

e UML kan ogsa bli brukt som et grunnlag for mer
systematisk sikkerhetsanalyser (safety/security)

e Sammen kan dette gi en mer systematisk
analyse av krav knyttet til autonome skip og
deres tiltenkte operasjon



sl Mer informasjon

XTys AUTOSHIP

e T
https://www.autoship-project.eu/

https://aegis.autonomous-ship.org/

The project has received funding from the European
Union’s Horizon 2020 research and innovation program
under Grant Agreement N°815012.

The project has received funding from the European
Union’s Horizon 2020 research and innovation program
under Grant Agreement N°859992.
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Takk for oppmerksomheten!

Teknologi for et bedre samfunn
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