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I. Contexte

Diagramme de cas d'utilisation (SysML Use Case Diagram)

uc [Paguet] Ciagrammes comportementaux du Maxpid [ Diagramme de cas d'utilisation du r.1axpid_]’J

[
Appliguer une
censiigne

~

/’/.
Robot de tri planeco

. S

Axe asservi al

|gerer le bras
|automatiquement

/
/

«lser systemn 3
ordinateur

Diagramme de contexte (SysML Context Diagram)

bdd [Paguet] Contexte du Maxpid[ Diagramme de contexte du Maxpid lJ

ordinateur Hormes de sécurite

wSystems

Axe asservi

Robot de tri planeco
Secteur Alimentation 220V~

—
o
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laboratoire de 5.1
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II. Cahier Des Charges Fonctionnel

Diagramme des exigences (SysML Requirements Diagram)

req [Paguet] Maxpid [ Exigences Axe ﬂ&ser'.-i_u

srequirements
Mettre en mouvement un axe du robot

areguirements
Debattement angulaire id="y"
ld="7.9" | Text="Assenir en rotation un bras du robot de tri” wrequirements

Text = "L'angle de rotation Rapidite
du bras évoluera entre -5° ld="1.3"

et +05%" P Text="Le déplacement devra
étre effectué en moins de
/ 0.2s"
/
wrequirements /

Masses embarquées

wreguirements areguirements
Id="7.1" Precision Régler les performances
Text="L'axe asseni pourra Id="7 4" \d="7 5"
SOMBVEER MA5SRS 06 5500 Text ="L'erreur de Text="Les paramétres de
positionnement devra étre Fasservissement seront
nulle” réglables.”
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III. Diagrammes structurels

Diagramme de définition de bloc (SysML Block Definition Diagram)

bdd [Paguet] Diagrammes structurels du Maxpid [ Diagramme de définition de blocs du Maxpid lJ

wsubsystemy
Alimentation

pars

. Redreszeur

! Moyant puissance

; Transformateur

. Bouton marchelarrét

: Fusible d'entree

! Fusible de sortie

: Condensateur de fitrage
! Redresseur

; Fusible de sortie

. Condensateur de fitrage
: Transformateur

bouten marche/arrét : Bouton marchefarrét

wsubsystems
Carte electronigue

wsubsystemy
Ordinateur

faElied
: Logiciel
: Ecran
:Clavier

zblocks
R5232

.’-—“"_H-

ablocks
Geneératrice tachimeétrique

wzvstems

Axe asservi

wblocks

Capteur potentiométrique rotatif

ablocks
Chaine d'energie
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Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)

ibd [System] Axe asservi[ Diagramme de blocs internes simplifié du Maxpid lJ

: Céble
d'alimentation

: Carte électronigue

Consigne angle du bras souhaitée

: Alimentation

-

.

Consigne angle du bras souhaitse

-

-

[

L
Angle du bras 3 afficher

F——F

|
L
Tension dentres du captswr (5 voo)

- 24 Voo commands

L
Angle du bras 3 afficher

: Masse [0..3]

-

Tension de mesure {angle du bras)

: Capteur potentiomeétrique rotatif

: Bouton poussoir
mesure : Bras

] [ -

T |
24 Voo

L] =

: Bouton sécurité porte

tachimétrique

o | Génératrice
o -
Tension de meswe (Vitesse angulains)

==

24 Voo puissance

-]

: Bouton d'arrét d'urgen

Tension & slimentstion du motewr

Enengis mécanigue de rotation

Argle reel du bras

il
: Systéme vis-&crou

|

]

Energie mecanigue de rotation

A

[—lﬂ >

s Voyant puissance

I
.| :Moteur a courant continu Ijr} -

| 1
s Accouplement
P E| (joint de Oldham)

=]

Flize Jiemineio:

Energie mécanigue de rotation

[=
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IV. Diagrammes Comportementaux

Diagramme de séquence (SysML Sequence Diagram)

sd [Interaction] Diagramme de séquence du Maxpid [ Diagramme de séquence du Maxpid lJ

: Robot de tri planeco & wlzer gystems '_'| wsystems
T : ordinateur : Axe asservi

I

T T
: |
| 1: Démarrer le logiciel |

|
|
]
|
2: Allumer le Maxpid |
P
3: Demande de connexion
avec e Maxpid
4. Demande de connexion
5: Attente de connexion
alt H
[Maxpid connecté] L]

” 8: Afficher "Maxpid connécté :
|

sy R e s WS n e ey s s s | R e e T e L e bRy
[elze] |
|
? 7: Afficher message d'erreur |
e —— = = T = |
|
|
&: Rentrer les différents |
paramétres d'asservissement |
|
]
§: DEfinir une consigne 10: Donner linformation = !

L
loop
[Du début jusqu'a la fin du mouvement] 11: Exécuter le mouvement
12: Stocker les informations

|
[_opt ] !
[Impression/Enregistrement] :
13: Enregigtrer/imprimer le graphe |
|
|
|
iR |
| |
il | |
| |
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Diagramme d'états/transitions (SysML State Machine Diagram)

stm {Machine 4 Etat] Diagramme o états du Maxpid [ Diagramme d'états du Maxpid lJ

Hors ui'rr'rsation

[Maxpid allumé et demande de connexion]

avec
l'ordinateur

: : [connexion impossitie] message
] d'erreur ™

‘ Connexion ‘

[connexion effectuge]

Attente
d'instructions |

[paramétres d’azservizsements rentrés et choix consigng]

[chotx d'effectuer un -autre mouvement]
effectuer le
mouvement

<>

[cheix de ne pas exécuter un autre mouvyemend]

®
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