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I. Contexte

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

EX800

Utilisateur

Positionner un objet

Ordinateur

Programmer un déplacement

—

Programmeur

Diagramme de contexte (SysML Context Diagram)
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|ibd [Block] Contexte de I'EX800 [IBD Contexte])

Systéme : EX800

Prise RS232
L

fixations objet a
déplacer

- 5 2 cordon secteur
: Source d'énergie = [ |
: =
carte mére de
B I'ordinateur ||
boutons
Ordinateur
Programmeur Utilisateur

II. Cahier Des Charges Fonctionnel

Diagramme des exigences (SysML Requirements Diagram)
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Sciences de I'Ingénieur

3/10

Plateforme 6 axes - Description SysML



III. Diagrammes structurels

Diagramme de définition de bloc (SysML Block Definition Diagram)
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| bdd [Block] EX800 [BDD EX800] )
<<system>> <<block>>
EX800 Plateforme porte-objet
1y properties
& s fixation = 3 vis M6
<<block>>
Alimentation
&> | properties
Transformateur = 220V-50Hz [/ 12V DC
<<hlock>> 6
<<block>> |< @ Cartes de commande
Pupitre IHM
<<hlock>> <<block>>
6 Axe linéaire _-————————— Capteurs
<<block>> <<block>>
Commande programmable Variateur de vitesse
properties properties
Logiciel de pilotage = Stew MLI (hacheur)
1
1
;
LEe cacle Estinseree < <block> > <<block> > < <block>>
SUEla care-mérede Vérin électrique Capteur de vitesse Capteur de position
I'ordinateur. 9 P p L
<<block>> < <block>> <<block>> <<block>> <<block>> < <block>>
Moteur Réducteur Systéme vis-écrou Génératrice tachymétrique Adaptateur Potentiométre rotatif
properties properties properties properties properties properties
Moteur a CC rapport = 1/19,4 pas = 6,35mm/tour rapport = 1/26

Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)
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libd [Block] EX800 [IBD EX800] )

Systéme : EX800
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info de position

|ibd [Block] Vérin électrique [IBD Vérin électrique])

: Vérin électrique
: Moteur . : Réducteur énergie : Systéme vis-écrou énergie
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Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)
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‘| ibd [Block] Capteurs [IBD Capteurs])

: Capteurs

ITl
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rotation vis

alimentation
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: Capteur de position
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IV. Diagrammes Comportementaux

Diagramme de séquence (SysML Sequence Diagram)

|sd SD Positionner un objet)

EX 800

Utilisateur Ordinateur

1: mise en marche

2: mise en marche

4: logiciel ouvert

k——————— — ————————

5: ouverture d'un fichier de mouvement

6: fichier ouvert

<_ ___________________________

7: calcul

2 ‘ 8: calcul des points a atteindre
9: calcul effectué

<_ ___________________________

10: pilotage

P

| I 11: contrdle des limites

|
|
|
|
3: ouverture du logiciel STEW >JLI]
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
12: commande du mouvement .l

12.1: mouvement
12.2: retour d'informations

13: analyse des mouvements

14: arrét

Il est impératif
d'éteindre le
systeme EX800
avant I'ordinateur

15: arrét

-———d
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Diagramme de séquence (SysML Sequence Diagram)

|sd SD Programmer un mouvement)

14: commande du mouvement

EX 800
. i |
Programmeur Tihiceen marche Ordinateur |
|
2: mise en marche !
3: ouverture du logiciel STEW > |
|
4: logiciel ouvert |
e~ !
|
S: ouverture d'un nouveau fichier :
P |
6: nouveau fichier ouvert :
S !
|
loop, |
A |
[tant que mouvement non satisfaisant] 7: définition du mouvement |
|
|
8: calcul et réglage tempo > :
|
i 9: calcul des points a atteindre |
< 10: calcul effectué |
___________________________ |
|
|
11: pilotage ’ :
|
| 12: contréle des limites :
|
!
alt |
2 ¥ |
[si vérins hors limites) < 13: signal d'erreur |
___________________________ |
|
|
|
o5

14.2: retour d'informations

15: analyse des mouvements

14.1: mouvement

16: arrét

Il est impératif

17: arrét

L1 |d'éteindre le
| systeme EX800

: avant I'ordinateur
|

1
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Diagramme d'états/transitions (SysML State Machine Diagram)

(" Acquisition des paramétres du mouvement )

entry / i=0, N=nombre de points, T=tempo
do / stockage des points a atteindre

commande mouvement

V
8 Mouvement incrémental
~——>{ do / commande d'un pas de déplacement J
&
after(T)
VW
i<N (  Arret )

Y

entry /[ i=i+1

——

i==N

( Ajustement final )

Ldo / déplacementJ

position finale atteinte

®

Un pas de déplacement
correspond a une
commande en échelon,
du point courant vers le
point suivant.
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