
MagicDraw, 1-1 D:\Google Drive\TSI  Modélisations\Sysml\maxpid_sysml.mdzip REQ Maxpid 29 août 2014 14:56:21

Version Académique pour Professeur Seulement, Le Développement Commercial est strictement interdit

Version Académique pour Professeur Seulement

Le Développement Commercial est strictement interdit

Version Académique pour Professeur Seulement

Le Développement Commercial est strictement interdit

Version Académique pour Professeur Seulement

Le Développement Commercial est strictement interdit

Version Académique pour Professeur Seulement

Le Développement Commercial est strictement interdit

Version Académique pour Professeur Seulement

Le Développement Commercial est strictement interdit

Cahier des charges fonctionnel du Maxpid REQ Maxpid[Paquet] req [  ]

Id = "6"
Text = ""

«requirement»

Créer la maquette didactisée d'un sous-
ensemble du robot de tri 

(société PELLENC)

Id = "2.2.3.3"

Text = "Le système ne doit pas excéder 

un volume (Lxhxprofondeur) de 800 x 

500 x 200"

«physicalRequirement»

Dimensions

Id = "4"
Text = "L'élève doit voir l'angle 

parcouru par le bras"

«requirement»

Visualiser le m ouvem ent du bras

«requirement»

étudier l'influence des param ètres 
d'asservissem ents dans le cas du 

mouvement de rotation du bras

Id = "3"
Text = "L'élève doit manipuler le 

système sans risque"

«requirement»

Sécuriser le système

Id = "2.3.6"

Text = "L'angle varie entre - 5 

et 95 °"

«requirement»

Saisir la consigne

Id = "2.3.2"

Text = "Ce coefficient 
amplificateur de l’ensemble 
de la commande, permet 

de régler la commande en 

fonction de la chaîne 

fonctionnelle "

«requirement»

Réglage facteur de 
com mande

Id = "2.2.3"

Text = "L'étudiant pourra 
positionner le système en 

position horizontale ou 

verticale"

«requirement»

Modifier l'orientation du 
système

Id = "6.2"
Text = "Le système doit être 

léger et peut encombrent"

«requirement»

Id = "2.2.3.2"

Text = "26 kg maximum"

«physicalRequirement»

Masse

Id = "2.3.3"

Text = "Possibilité de 
modifier l'erreur statique 

admissible et/ou l'erreur de 

poursuite admissible"

«requirement»

Réglage des tolérances

Id = "2.3"
Text = "Il faut créer un 

logiciel permettant de 

modifier les différents 

paramètres"

«requirement»

Modifier les param ètres 
num ériques 

d'asservissem ent

Id = "2.2"
Text = ""

«requirement»

Modifier les param ètres 
physiques du systèm e

Id = "2.3.5"

Text = "La consigne peut 
être un échelon de position, 

un trapèze de vitesse ou 

une commande 

sinusoïdale."

«requirement»

Modifier le type de 
consigne d'entrée

Id = "2.2.4"

Text = ""

«requirement»

Créer un effort résistant

Id = "6.1"
Text = ""

«requirement»

S'adapter à l'énergie 
électrique

Id = "2.3.1"

Text = "Chaque coefficient 
positif peut varier de 0 à 

255"

«requirement»

Réglage des coefficients du 
correcteur PID Id = "2.3.4"

Text = "Ces réglages 
concernent la commande 

de déplacement en loi 

trapézoïdale"

«requirement»

Réglage des « 
accélérations et vitesses »

Id = "2.2.2"

Text = "L'étudiant pourra 
rajouter des masses de 

650 g"

«requirement»

Modifier les param ètres de 
masses du bras

«block»
Bouton d'arrêt d'urgence

«block»
Poignée de manipulation

«block»
Bouton sécurité porte

«block»
Porte en plexiglas

«block»
Règle graduée

«system»

Maxpid

«block»
Logicie l

«block»
Masse
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