PB ING-SYS DECRIRE UN SYSTEME.

CLASSE DE PROBLEMES ING-SYS
ANALYSER ET DECRIRE LES SYSTEMES INDUSTRIELS

DECRIRE UN SYSTEME

1

Analyse globale du chariot filoguidé

Q - 1: Construire un diagramme des cas d'utilisatiarc) principal du chariot.
Q - 2: Sur quoi le chariot agit-il ?
Q - 3: Quelle est la valeur ajoutée du systéme ?

Q - 4: Compléter le diagramme de contexte du chariot filoguidé esquissé daosumént réponse.

Milieu environnant et fonctions de service )

Q - 5: A partir du diagramme d’exigencesg(]) en fin du document, définir les fonctions de service attendues
du chariot par I'utilisateur.

Q - 6: Quels sont les moyens utilisés mis en place pour que l'utilisateur et le charichaniquent ? Compléter
le diagramme d’exigence du document réponse pour les fonctionsuniqueet déplacer la piece

Analyse structurelle

Q - 7: A partir du document réponse, compléter le diagramme de blocs int@bBsie la facade

Q - 8: A partir du diagramme de blocddd) du chariot en fin de document, compléter la chaine fonctionnelle
du document réponse du theme CI-ING-SYS, associé a la fonctiomppiayropulser le chariot
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e/z - T adinba jrenel

«physicalRequirement»

Masse de la pi?ce «functionalRequirement»
«physicalRequirement» COMMANDER
Id="12" | «refines Car:ct?rist(iﬁ,uelzs des Id="15"
Text = "La charge utile est de - > pi¥ces = d¥placer Text = "Permettre la
5kg" Id="1.9" gestion du chariot"
Text=""
«physicalRequirement» refirf» -7
dimensions de la pi?ce -
Id="1.7" «functionalRequirement»
Text = "Lapi?ce ne peut pas GERER LES SECURITES
d?passer les dimensions du . Id="1.1"
chariot (600 mm en longueur «requirement> L
et 350 mm en largeur)" DEPLACER PIECE T = — _ _ |Ladescriptionde
Id="1" / — cette exigence fait
Text = "d?placement de la pi?ce doit ?tre automatis? et appel ? un nouveau
flexible (modifiable rapidement” diagramme
d'exigence
«functionalRequirement»
DEPLACER LA PIECE
9\ Id="1.2"
Text = "Permettre le
d?placement d'un point de _
d?part ? un point d'arriv?e en - - - _ La description de
suivant un fil tout en pouvant = :;g(;le';qg:nce fait
. 0 " 2 U
franchir d'?ventuels carrefours' L
diagramme
d'exigence
«functionalRequirement»
«functionalRequirement> «functionalRequirement» COMMUNIQUER
ARRETER A UN POSTE GERER LES ENERGIES Id="1.6"
de"3" Id="1.4" Text = "Permettre la communication La description de
A Text = "Lesyst?me devra entre le chariot et 'utilisateur" L _ _ cette exigence fait
=" 2% ? - —
IEXtost:e:’?mc?;“:’;f]irr;iar;rtu.n fonctionner de mani?re appel 7 un
2 e autonome nouveau
code ? barre . . diagramme
?nerg?tiquement e —
«refine» wrefinen «block»
| Batterie
| references
«performanceRequirement»| «requirement» : Chariot
Pr?cision d'arr?t - - -
«satisfy» values
Id = "10" Id = "13" Un=12V
Text="" Text = "L'autonomie devra ?tre de 4h" Carpaaiity = EDLM

apinBojy 10ueyD 1 10||

d SAS-9ONI 8d

"ANILSAS NN FHIH0




g/c - T adinba reaes (Norig) LONYVYD 330K] - SAS-9ONI

10|

pinBoyy Joueyd

9

7

bdd [Mod?le] Data[ blocs

commande

4&

«block»
T21?

info vers carte
£ 5

consigne op?rateur

«system»
Transport par chariot filoguid?

!

«block»
2tiquette avec code ? barres

«block»
fil transversal

«block»
Batterie
values
Un=12V
Capacit? = 30 A.h

«block» «block» ocke
logiclel uc EalEice
«block»
Chassis
values
Longueur = 600mm
Largeur = 350mm
«block»
roues libres
2

commande position

«block»
Chariot

«block»
circuit
commande
. «block»
infos de la Afficheur / Clavier
carte infos vers
‘—[‘] [T] utilisateurs
co'r;slgne £ info vers carte
op?rateur|
«block»
Klaxon
«block»
Lecteur de code ? barres

«block»
fil

«block»
circuit

values
Tension alimentation = 5v continu

Capteurs de d?tection de fil

«block»

Capteurs de champ
magn?tique

«block»

Capteurs de d?tection
de croi:

«block»

«block»
Support moteur po:

Energie ?IeclriqueF

Energie m?canique rotation adapt?e
E)

Tension image de la position angulaire arbre moteur

«block» «block» «block»
Hacheur position Moteur ? cc R?ducteur

«block»
Potentiom?tre de recopie

values values
Puissance = 3W rapport de r?duction r = 0.01

values
angle ?I?ctrique = 340°

«block»
Capteurs ? ultrason

«block»
Capteur infrarouge

«block»
Bouton arr?t urgence

«block»
fa?ade
commande avance —
Energie m?canique rotation adapt?e information sur position angulaire arbre moteur
«block»
Support moteur avance . . )
Energie m?canique translation chariot
e =
. ) - hacheur Avance
Energie ?lectrique
s
Y L
«block» «block» «block» «block»
hacheur Avance Moteur ? CC Reducteur codeur optique roue
values values values values
Puissance 6W rapport de r?duction ra = 0.0049| |Nb de points par tour = 100 |diam?tre D = 80 mm %DIOCK
Gyrophare

«block»
Capteur de choc
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