(‘act [Activité] Avance et asservissement position fil[ Avance et asservissement position fil u

A A .\ll \/ Les deux actions
Asservir la pOS.It'IOH de I_a roue su la INELEED durent tant que la
position du fil position demandée

| soit atteinte ou que
la présence d'un
carrefour soit
avérée
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«blocky
étiquette avec code  barres,

bdd [Modgle] Data[ blocs ]

block» éib;k: [ «blocks
Batterie e infos dela | fficheur Clavier
carte infos vers
[

[ utiisateurs

commande «block»
circuit 0.0
«block» «system»
Transport par chariot filoguidé
Télécommande s
consigne opérateur | ‘ ‘lnio vers carte fil transversal
I
commande | «block»
il

Jalies
Capacité = 30 Ah
Un=12V e T ’ ) block»
e opérateur | ‘F‘ info vers carte Alimentation circuit
valuos
R o T Tension almentation = 5v confinu
blocky sblocks block»
logiciel Carte de commande Klaxon
«blocky block»
Lecteur de code 3 barres Capteurs de détection de fil

«block»
Chassis
«block»

Capteurs de champ.

valses
Largeur = 350mm
Longueur = 600mm
«blocky «block»
roues libres Capteurs de détection
de croisement

«block»
Capteurs  ultrason

commande position
Tension image de la position angulaire arbre moteur s
«block» =] P
_ Support moteur position T . i agade
HEnergwe mécanique rotation adaptée commande avance D
T Energie mécanique rotation adaptée | L information sur position angulaire arbre moteur Capteur infrarouge
‘«»‘ «block»
‘I‘ Supeort motouravance T‘Energ\e mécanique translation chariot
] perts =
hacheur Avance e
Energie électrique e
«block» «block» «block» «block»
Hacheur position Moteura cc Reéducteur Potentiométre de recopie ~
values values ¥
Puissance = 3W | rapport de réduction r = 0.01 angle éléctrique = 340° e
dblock» «block» block» block» dblock» EprrebEiEe
hacheur Avance Moteur 3 CC Reducteur codeur optique roue
values values Jalves values
Puissance 6W rapport de réduction ra = 0.0049 | |Nb de points par tour =100 | diamétre D =80 mm lock»
Gyrophare
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i
ibd [Block] Support moteur avance [ blocs internes au support moteur d'avancey LJ '

|
]
gommande avance Energie mécanique rotation adaptée

. . : Moteura CC : Reducteur ‘L‘
: hacheur Avance Energie électrique adaptée L y . - y A : roue PP "
Energie mécanique Rotation ' = Energie Mécanique Rotation adaptée Avance = 7‘Energ|e mécanique translation chariot =

P10 o I = = =l £ = =t &

Energie électrique 1}
position angulaire

1} . h v
: codeur optique r} information sur position angulaire arbre moteur {,,‘
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]
ibd [Block] Support mot ition [ Blocs int Support mots it B
ibd [Block] Support moteur position [ Blocs internes au Support moteur position u position
. . : Moteuracc : Réducteur : Potentiométre de recopie
: Hacheur position
Energie électrique adaptée Energie Mécanique Rotation Position angulaire
‘*:) Energie électrique :‘ ‘j j‘ J 17} \:}—1:‘ ‘:\ Tension image de la position angulaire arbre moteur ‘,,‘
=2 — — T —+ - |
I =
nergie mécanique rotation adaptée

=
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req [Functional Requirement) COMMUNIQUER[ COMMUNIQUER D

«functionalRequirement»
COMMUNIQUER

Id="1.6"

Text = "Permettre la
communication entre le
chariot et I'utilisateur"

\
\

«performanceRequirement»
Portée

T
Text=""

«functionalRequirement» «functionalRequirement» «functionalRequirement» «functionalRequirement»
RECEVOIR DES COMMUNIQUER COMMUNIQUER AVEC UN EMETTRE UN SIGNAL
COMMANDES A DISTANCE DIRECTEMENT SYSTEME EXTERIEUR SONORE
Id="1.6.1" Id="1.6.2" Id="1.6.3" ld="1.64"
Text = "Permettre la Text = "Permettre la Text = "Permettre la Text = "Permettre I'émission
réception de commande a communication directe communication filaire d'un signal sonore"
distance en provenance de entre |'utilisateur et le intermittante avec un poste
I'utilisateur” chariot filoguidé par clavier fixe"
x et afficheur avec menus
déroulants"
\ «refine»
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req [Functional Requirement]DEPLACER LA PIECE [ DEPLACER LA PIECE u
«functionalRequirement»
DEPLACER LA PIECE
Id="1.2"
Text = "Permettre le
déplacement d'un point de
départ a un point d'arrivée
en suivant un fil tout en
pouvant franchir d'éventuels
carrefours"
«functionalRequirement» «functionalRequirement» «functionalRequirement»
AVANCER GERER LES CARREFOURS SUIVRE LE FIL
Id="1.2.1" ) Id="1.2.3" Id="1.22"
Text ="Permetire la mise en Text="" Text = "Permettre d'asservir
marche avant du chariot la position du chariot par
rapport au fil"
lb
AN
\«reﬁne» N «refine»
~
\ N
\ N
\ o -
«performanceRequirement» RO R
Vit Permettre Liaison avec le sol
ftesse avec une adhérence
suffisante
Text = "La vitesse nominale —wqqn
du chariot est 0,16 m/s" a="8
EIETRIEEIUS I Text="" L'adhérence au sol dépend
du matériau de la bande de
K «refine» roulement de la roue motrice
\ et directrice
«performanceRequirement» 7 <blockn
Adhérence / —
Id="11" esatidhy»
a 2 /e
Text="L'adhérence dépend & — — — — — — — _ | Suppoﬁri\,z,ty;ﬁi avance
du coefficient de frottement
roues/sol" values
diamétre D = 80 mm
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stm [Machine a Etat]diagramme etats fonctionnement normal[ diagramme etats fonctionnement normalu

départ de cycle

Suivi ligne

Position demandée atteinte >@

do /Avance et asservissement position fil

Carrefour franchi Présence carrefour

carrefour

do /Franchissement d'un carrefour
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req [Modele] Data [ exigences u
«physicalRequirement»
Masse de la piéce «functionalRequirement»
«physicalRequirement» COMMANDER
d="12" «refine» | Caractéristiques des piéces d="15"
Text="La charge utile est de - = aldéplacey Text = "Permettre la
5kg" Id="1.9" gestion du chariot"
Text=""
«physicalRequirement» reﬁni» —
dimensions de la piéce -
d="17" «functionalRequirement»
Text="La pidce ne peut pas GERER LES SECURITES
dépasser les dimensions du Id="1.1"
chariot (600 mm en longueur «requirement»
et 350 mm en largeur) DEPLACER PIECE - - _ _ La description de
Id="1" " —cette exigence fait
Text = "déplacement de la piéce doit étre automatisé et appel & un nouveau
flexible (modifiable rapidement” diagramme
d'exigence
«functionalRequirement»
DEPLACER LA PIECE
Id="1.2"
Text = "Permettre le déplacement
d'un point de départ a un point
d'arrivée en suivant un fil tout en o~ La description de
pouvant franchir d'éventuels — — _cette exigence fait
carrefours” appel a un
nouveau
diagramme
d'exigence
«functionalRequirement»
TSR e «functionalRequirement» COMMUNIQUER
ERER LES ENERGIE! g @n
ARRETER A UN POSTE c S CES Id="1.6
d="13" Id="1.4" Text = "Permettre la communication La description de
- oy s Text="Le systtme devra entre le chariot et |'utilisateur” . cette exigence fait
[REBS AR I Eeiel fonctionner de maniére ~ Tlappel & un
undp0§t§ précis défini par un I —— nouveau
code a barre énergétiquement” g!agramme
‘exigence
T«reﬁne» aeme N «block»
| Batterie
— - references
«performanceRequirement» «requirement» - Chariot
Précision d'arrét Tty
csafisfy» values
Id="10" ld="13" Capacité = 30 A.h
Text="" ‘ Text = "L'autonomie devra étre de 4h" Un=12V
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ibd [Block] facade [ fac_;adey

: Capteurs a ultrason [5]

. Présence obstacle a distance | signal électrique 1 compte rendu vers carte de commandi

i | | =
=
= =] |—1 =

: Capteur infrarouge

_|_ ordre télécommande L o signal électrique 2 compte rendu vers carte de commande _|_
| = =] -

: Bouton arrét urgence

—— pression doigt utilisateur = _L_ signal électrique 3 compte rendu vers carte de commande _|_
I |—>| |_> |—>

: Capteur de choc

signal électrique 4 compte rendu vers carte de commande s
—

== pression présence obstacle ——| |——|
I I

: Gyrophare
_L_intensité 1 U Flux lumineux vers extérieur _I_
| = | £
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: Opérateur % «system» =
: Transport par chariot filoguidé

j
|
| |
: 1: départ cycle !

[
/

| L'ordre de départ de cycle I
[ correspond au numéro du poste a !
atteindre
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(‘act [Activité] Franchissement d'un carrefour [ Franchissement d'un carrefour D
|
*I
| |
\z
Avancer
__Alimenter le
- — La durée de cette moteur d'avance
action est de 0.5s
T
|
|
|
- N I
P e
demande a gauche _- > Eemande a droite |
7 ~ |
e ~
. e demande tout droit A\ |
orienter la roue a Orienter la roue a droite
gauche |
|
orienter la roue a T Orienter la roue a |
+90° -90°
|
N |
e
N e |
N Ve
N - |
N e
N e |
&<V>z |
. . ) |
Attendre 4s __|La durée permet d'étre certain que le
- - = carrefour soit franchi I
I
| |
|
|
\ J
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req [Functional Requirement] GERER LES SECURITES[ GERER LES SECURITES y

«functionalRequirement»
GERER LES SECURITES
Id="1.1"

«functionalRequirement» «functionalRequirement»
DETECTER LES OBSTACLES ARRETER EN URGENCE
ld="1.1.1" Id="1.1.2"

Text = "Détecter tout Text = "Permettre 'arrét du
obstacle a proximité ou en systeme par un opérateur”
face avant du chariot"

«functionalRequirement» «functionalRequirement»
DETECTER LES ETECTER LES OBSTACLES
OBSTACLES A DISTANCE PAR CONTACT

Id="1.1.1.1" ld="1.1.1.2"
Text = "Permettre la Text = "Permettre la
détection d'un obstacle détection d'un obstacle
situé en face avant du présent sur le pare choc
chariot" avant"
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uc [Modéle] Data[ Utilisation normaleu

«useCaseModel»

Envoyer une piéce
vers un autre poste

Opérateur
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