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e Diagramme des exigences : Tri de corps creux

req [Paquet] Cahier des charges fonctionnel du robot de tri Plan?co[ Diagramme d'exigences du robot de tri Plan?cgJ

Un premier tri
m?canique s?pare
la collecte en 2
flux, les corps
plats(papiers,
journaux et
cartons) et les
corps
creux.(emballages

N

«requirement»
Corps creux
Id="1.1"
Text = "Lerobot doit
reconna?tre des objets
plastiques et m?talliques”

wefine» 7 &

Ve
«requirement»
Classes reconnues

«requirement»
Normes

Id="1.4"

Text = "Lerobot doit ?tre
conforme aux normes
— |europ?ennes”

«deriveReqt»

«refine»  —
«requiremem»é -
Energ?tique
ld="1.3" ~ -~ — «refine>

«r?:;r:r:r;zm» «physicalRequirement»
Capacit? du flux d'entr?e
Ktk «refine» || = "1.2.3"

N 7 7 Text = "Jusqu? 2000 kg /h
pour 8 modules bras en
s?rie”

~ ™
«refine» | N \«refine»

I N

Id="1.3.2"
Text = "Pression maximale :

7 Bar"

e Cabhier des Charges fonctionnelles : Tri de corps creux

Num | Id Nom Text
1 1.2.3 Jusqu’a 2000 kg /h pour 8 modules bras en série
2 1.2.1| Capacité de tri 2000 objets triés par heure et par module
3 1.2.2 | Cadences de mesure jusqu’a 40 objets/sec
4 Dimensions des corps creuxde 0,25 a 5 litres. <500 g
5 Energie électrique <7 kW de consommation électrique
6 Energie pneumatique
7 1.4 | Normes Le robot doit étre conforme aux normes européernpnes

e Cabhier des Charges fonctionnelles : Robot MaxPID

Num | Id Nom Text
1 2.3.6
2 2.2.2 ajouter des masses dr
3 horizontale ou verticale
4 | 2232
5 Dimensions
6 0az255
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Support : MaxPID





