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I. Contexte

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

ue [Modéle] Data[ Diagrammmes des cas d'utilisation du Cofax JJ

| Appliguer differentes consignes
d'asservissement

*,

position

Ftudier et régler les performances de la boucle de

Régler les paramétes de la boucle collaborative

IHM -Ordinateur -
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II. Cahier Des Charges Fonctionnel

Diagramme des exigences (SysML Requirements Diagram)

req [Modéle] Data[ Disgrammes des exigences du CoMAX U

erequirements
Sécurité

Text="L"éléve peut
manipuler le systéme sans
risque”

HM

ereguirements

Id="1.4"
Text="Permetre a '4léve
d'accéder aux différentes
courbes mesurées et de
les exploiter”

| areguirements
| Réglage du correcteur
aderiveRects arequirements courant
I Boucle de position Id="1.41"
| d="11" Text="Parmettre 4 '4léve
i Text="Etudier lzs de réglerles coefficients du
erecuiremerts _~performances de la houcle aderiveReqts correcteur Pl de la boucle
Robot collaboratif ~ |de position” o de courant”
didactique paramétrable . ¥ arequirements a/
Id="1" - Boucle de courant
Text="Le CoMAX estun
rabot collaboratif permettant ld="1.4"
4 1'8l8ve de taster diférents Text="Etudier les
réglages d'asservissement’ i performances de la boucle
«reguirements g ¥ de courant” \ arequirements
& H\ Boucle de vitesse E adel iveRegts =y Consigne courant
\, ld="1.3" ld="1.42"
Text="Etudier lzs Text="Permettre 4 |'éléve
performances de la boucle B arequirements d'envayer une consigne de
de vitesse " e Réglage du correcteur couranten échelon en BO"
e vitesse
areguirements e 5
Masse embarquée ! i 1;,3'1 P
| Text="Permettre a |'sleve
ld="1.5" - | de régler les coefficients du
Text="Parmetire 3 'éléve correcteur Pl de |a houcle
de modifier la masse | de vitesse"
embargqués en ajoutant |
jusgu'a 4 masses
additionelles” | arequirements
wderivéRedts Consigne de vitesse
| ld="1.3.2"
\ | Text="Permettre a 'tlave
. d'snvayer une consigne en
N, I échelon de vitesse au
| niveau du moteur”
|
|
W
areguirements srequirements areguirements
Sensibilité Boucle collaborative Commande collaborative
23 =" 7 Id="1.2.1"
Permettre 3 I'aleve HText = "Etudier 125 Text="Parmetire a '8léve
de régler les seuils de performances de la boucle de régler le gain et e filtre
sensibilite de la boucle collaborative " réjecteur de la boucle
collaborative” B collaborative "
\\H"\.
4
L\\-k arequirements
Masse additionnelle
ld="1.2.2"
Text="Permetire l'accroche
d'une masse additionnelle
surla poignés"

areguirements
Consigne de position

ld="1.1.1"
Text="Permettre a 'tlave
dimposerune consigne de
position en échelon ou en
trapéze "
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III. Diagrammes structurels

Diagramme de définition de bloc (SysML Block Definition Diagram)

bdd [Modéle] Data[ Diagramme de blocs CoMAX _]J

ahlockz

Masse 1 kg [0..4]

meie'm courant

zhlocks

[ “ablocks
‘Controleur vitesse

zhlocks

iéu’( posi'tiun

zhlocks
moteur

i

. ~ ehlocks
ﬁ@i‘i’ﬁ'ﬁjﬂj’idé'n}bll_ﬂboraﬁv&
«hlocks
Visualisation dynamique |
zhlocks

Acquisitions carte EPOS

ablochs i e
Declaration consignes

— Eléve

4
ehlocks t}_f_ﬂ@ﬂt,»‘ \:g:kitpth
Support de masses  Capteur d'effort Poignée mousse
xsubsv-stemx asubsystems asuUbsystems
Poignée instrumentée Carte de commande [ Carte EPOS
parts
: Poignée mousse
zsystems
CoMAX
asubsystems
Potence articulée |
ehlocks
Secteur
—
gsubsystems
Pupitre alimentation asubsystemns:
Axe linéaire motorisé
zblockz ablocks zhblocks
Alimentation CC | [Regulateur | [Bouton AU
j zsubsystems
Interface
blocks <hlocks «subsystems
incrémental McCC Réducteur Axe linéaire
i
zhlocks quckx
{Systéme poulie courroie Rail
|

=hlocks
Paramétrage correcteurs

~ shlocks
Gestion fins de course
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Diagrammes de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)

ibd [System] [ ibd Asservissement position ﬂ

: Interface

Gestion fins de course ’i_‘
[

-
L ;
F- ]

tEleve 5 | [ : Déclaration consignes D—_ LI N
] | =

l_lt Paramétrage correcteurs

1

s Acquisitions carte EPOS

B
Energie électrigue
Energie mécanigue (rotation) ~ ENergie méeanique (rotation)

e -  .mcc TREALC S PR = 2
I ion - Driver moteur s !I'ICC = > iﬂ:.. L | : Systeme poulle_ courroie |
. Information commands

_*4_ | |

—=

commande pwm
i

-
Energie mécanigue (translation)

o

i Capteur éoumntd]

’—l—c . + o8 d
4 % p fin ecoursel_\.l_
- .
Infarmation mesure I‘I‘l— | Intensite Ll
: Poignée instrumentée
. I — | :porgnée
Information mesure i cl;‘i'.ule,r.lr incremental ! : Rail
a4 s
k! = .| = Capteur d’effort
Deplacement e i
Information mesure |:|— !

|
Infarmation mesure

Sciences de 'ingénieur 5/10 Comax - Description SysML



Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)

ibd [System] [ ibd Boucle courant JJ

:Interface

Tllléclaratinn consignes E

Jl :IHM -Ordinateur = |

: Paramétrage correcteurs

:Eléve o .' [] S

: Acquisitions carte EPOS

|
| Sl

BT

| : Visualisation dynamique'__:_l__ e |

T
Energie electrigue

Energie mécanigue (rotation) Energie mécanique (rotation)

m :McC - > I'_LF* —: Réducteur | : Systéme poulie courroie
. P |2|
j i

commande pwm

-
|
Energie mécanigue (translation)

: Capteur courant |
- i
Information mesure LE' : ] Intensite

| i Poignée instrumentée

A :Codeur incrémental | N -
E’_] 4 2] 5 : Capteur d"e‘ffort—|
e Deplacement T ST ]

Information mesure —

rﬁi-‘-ﬂhndi'lioﬂnéur signal j_Iu_gaE'_H -«
IT‘I : |—| Infarmation mesure

Sciences de 'ingénieur 6/10 Comax - Description SysML



Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)

ibd [System] [ ibd Boucle collaborative JJ

: Interface

Lance 'asservissement de position
__encas de détection de fins de course

: Visualisation dynamiquelil < IHM _Ordi

s - 9

tElaéve = | ¥ =
Paramétrage correcteurs |
7 Ll

&l,i_L
[

: Acquisitions carte FPOS

: Secteur

—THT F‘—m—.—g

: Commande collaborative
[ S _3

i) Alimentation CC
= L

4
O
Energie Electrigue

Energie mécanique (rotation) Energie mécanique (rotation)

L Réducteur | :Systeme poulie courroie
= |

— |z Driver moteur

=

<
<
Energie mécanique (translation)

% ,
Information mesure Intensité

- fin de c_'o’ursﬁ_

: Poignée instrumentée

et |
Ll_l

R T AN
‘,f Poignée mnussﬂJ

adeur incrémental

<
4
Deplacement

:::-_i‘:apl:‘enr d

= Bl

4
<
Information mesure

E‘l:‘__:ﬁ‘ﬁnﬁ’ﬁpmeu( signaljauga[.—a
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Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)

ibd [System] [ ibd Asservissement vitesse lJ

: Interface - i
Lance 'asservissement de position

|en cas de détection de fins de course

¢| Gestion fins de course | — - —

[ 1M -Ordinateur & |

1

:Eléwe 5o | [:] : Déclaration consignes J‘|
- I | T

Ll_‘_lt Paramétrage correcteurs

1 ]

i

: Acquisitions carte EPOS

i
Energie électrigue

Energie mécanigue (rotation) Energie mecanique (rotation]

. 5 !I'ICC -:.; SN > I.-L..* ;.Reducteur | : Systéme poulle_ COurroie |
& ot = €| 3
g >
= -
4l
s .‘ %
Energie mecanique {translation)

_‘;};‘,ﬂoﬁﬁ'oleurlritesae
—=] =

ion "l
Infarmation mesure = |

: Capteur éourant'i]
7

Capteur fin de coursa’:_‘jl_

| : Poignée instrumentée

; i;a—am..,.—“;:n{.E . ull |
|

< = [ Copteur dettrt |
- bk H
Deplacement i S ]

Information mesure

wditionneur signal jaugﬁgu o
: i ! 4
Information mesure
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IV. Diagrammes Comportementaux

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

stm [Machine & Etat] Diagramme Etsts Interface [ Diagramme Etats Interface J_J

Selecteur Connexion

Connexionala |
carte EPOS

Sélecteur Activation

[Prise d-'(.'-!rigil.'ie- |

Codeur |
= l — Selecteur Caollaboration
| Asservissement |

de position &
Ze=20 mm |

Ordre postionner Axe

™ Eamande g Selecteur Collaboration Commanide ) - ™
| [ I'axe aservi en collaborative |
|Wisualisation — —| position par — _|Visualization
|synoptique ou des profils de Selecteur Collaboration | |=ynoptigue ou |
| e position | | e |
Sortie Commander Axe

Commander et |
réaliser des
mesures
directement
par la carte
EPOS
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Diagramme d'états/transitions (SysML State Machine Diagram)

act [Activité] Prise 'Origine [ Prise d'Origine J_J

|

I

i
| Commande
montée de

I'axe avitesse
lente

|
|
[ Détectiondu |
capteur de
butée basse |
|

v
[ RAZ Codeur, |

g .
| Commande de
I'axe en Profil
de Position i
20 mm soit
[qc=5871]

|
A

®
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