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I. Contexte

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

uc [Modele] Data[ @ Utilisation

nurmaleu

v ‘_-
Operateur —————|

e

Charict filoguidé

Déplacer une charge d'un
poste de travail & un autre.

Autres systémes

de manutention

Le chariot doit se positionner
en accord avec les systémes
présents aux différents
postes de travail.

Diagramme de contexte (SysML Context Diagram)

bdd [Modéle] Data| @ Contexte utilisation nurmﬂleu

wexternals

Réseau électrique
entreprise

wexternale
o —_— Fil encastré
} ] dans sol
Terminaux : postes de travail
xsystems

Chariot filoguidé |_

sblocks
Aire évolution
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II. Cahier Des Charges Fonctionnel

Diagramme des exigences (SysML Requirements Diagram)

req [Functional Reguirement] DEPLACER L& PIECE[ DEFLACER LA PIECE lJ

sfunctionslRecuirement:
DEPLACER LA PIECE

ld="1.2"

Text="Permetire |2
déplacement d'un point de
depart & un point d'arrivée
en suivant un fil tout en
pouwrant franchir d'éventuels

carrefours”
Gl
sfunclionalRecuirement = sfunctionalRequirement eiunctionalRecuirements
AVANCER GERER LES CARREFOURS SUIVRE LE FIL
ld="1.2.1" . lg="1.2.3" lg="1.2.2"
Text="Fermettre |a mise Text="" Text="Permettra d'assenir
en marche avant du chariot’ la position du chariot par
rapport au fil!
i :
e
1 .
" grefines h frEf""E»
\ ~
zperformanceRedquirement:s «usahllrtyR_ec_amrement»
Vit Permettre Liaison avec le
EEEE =ol avec une adhérence
ld="a" suffisante
Text="Lavitesze nominale Id="1a"
du chariot est 0,16 mis Ten="" L'adhérence au sol dépend
du matériau de la bande de
T aret roulement de la roue matrice
fre nes et directrice
: T
«perfurmancfeRequwemerrt» / <hlozks
Adhérence
= / roue
d="11 ) . «Sa‘ti?f‘y‘» EfeEmes
Text="L'adhérence dépend [ — — — — = — — — | Support moteur avance
du cnefﬁclllent de frotterment o
rauesizal diamétre D = &0 mm
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III. Diagrammes structurels

Diagramme de définition de bloc (SysML Block Definition Diagram)

bdd [Maocéle] Data[ blocs
«hlocks
Commande «hlocks & avec code a barres
circuit i
asystems
block: =
Télé - i Transport par chariot filoguide
«hlocks
B fil transversal
consigne opétateur ['] I:I:Ilnfo WErs care 0.
T commancde e
T “locks il
o Chariot ) ehlocks
r infos de la Afficheur / Clavier
valies cate infos vers
Capacité = 30 & h | utiizateurs
Un=12V
consigne zhlocks
opérateur [~ info vers carte circuit
vakmes
Tension alimertation = Sv cortinu
<blocks “blocks gt ekiocke
o Carte de Klaxon
logiciel uc
I
oo <blocks
gEeewiEicode & barres Capteurs de détection de fil
«hlocks
Chassis
vakwes
Largeur = 350mm c «blo;k» h
Longueur = B00mm ﬂmrﬁ:rﬁél_? ':J:mp
eblacks ucLy shlacks
roues libres Capteurs de détection
de croisement
2
«hlocks
Capteurs a ultrason
commande postion
Tension image de la postion angulsire arbre moteur hlocks
<hlocks facade 5
. Support moteur pos L ) i i
Energie électrique Energie mécanigue rotation adaptée Commande avance e
Energie mécanique rotation adaptée information sur postion angulaire arbre moteur Capteur infrarouge
ahlocks
Support moteur avance .
ety DEnerg\e mécanigue transiation chariot
. hacheur Avance «hlocks:
Energie slectriqus Bouton arrét urgence
whlocks ahlocks: ehlocks whlocks
Hacheur position Moteur a cc Réducteur iométre de recopie
values rales . raes 1' (s
Puizzance = 3/ rapport de réduction r = 001 angle electrique = 3407 | el
“hlocks “biocks “hlocks “locks prr. CEpt=ide choc
Avance Moteur & CC Reducteur codeur optique roue
vake s vales vaies vaies
Puiszance B rapport de réduction ra = 00043 | |Mb de points par tour = 100 diamétre D = 60 mm eblocks
Gyrophare
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Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)

ibd [Block] Suppott moteur position [ Blocs internes au Support mateur position lJ

commande position

: Moteur a cc

: Réducteur : Potentiométre de recopie

: Hacheur position

Energiz électrigque adaptés Energie Mécanigque Rotation Position angulaire

—|  Tension image de |a postion angulaire arbre mateur |

]
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IV. Diagrammes Comportementaux

Diagramme d'activité (SysML Activity Diagram)

Diagramme de séquence (SysML Sequence Diagram)

W

Asservir la position de la roue su la
position du fil

Les deux actions
durent tant que la

Avancer -
‘ ’- positicn demandée

soit atteinte ocu que
la présence d'un
carrefour soit
averée

Diagramme d'états/transitions (SysML State Machine Diagram)

stm [Machine a Etat] diagramme etats fonctionnement normal[ diagramme etats fonctionnement normal lJ

départ de cycle

Suivi ligne

Position demandée atteinte —
@

| do / Avance et azserviszemesnt position fil

Carrefour franchi

Prézence carrefour

carrefour

| do / Franchizszement d'un carrefour |
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V. Divers
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