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CLASSE DE PROBLEMES SLCI-2
MODELISER LES SYSTEMES LINEAIRES CONTINUS
INVARIANTS

ETABLIR DES MODELES DE CONNAISSANCE ET DE COMPORTEMENT
IDENTIFIER ET CARACTERISER LE SYSTEME
SIMULER LA MODELISATION ET COMPARER DONNEES SIMULEES ET DONNEES EXPERIMENTALES

1 Présentation du systeme

Le systeme étudié est une partie d’un robot collaboratif. Ayant des
domaines d’application trés variés d’assistance a I’humain (domaine
d’assistance a la personne, domaine médical), le contexte d’utilisation
est ici le domaine manufacturier. Ce type d’équipement permet d’assister
I’humain dans les tiches industrielles ou il est nécessaire d’appliquer un
effort répétitif pendant le travail.

uc [Modele] ZE SAPELEM[ \%Cj Diagramme des cas d'utilisation du robot collaboratif ZE SAPELEMﬂ

\
ZE Solution SAPELEM A

Assister I'opérateur dans le
déplacement d'une charge

Utilisateur

Le robot collaboratif est commandé de maniere continue et intuitive par
I’utilisateur; pour cette raison, il est dit collaboratif puisque I’humain se
trouve déchargé des efforts dans sa tiche. Cette solution limite les risques
des Troubles Musculo Squelettiques (maladies TMS) et 1’utilisateur peut
alors uniquement se concentrer sur le contrdle du travail a accomplir.

Le diagramme des exigences du robot Collaboratif de la société SAPE-
LEM est fourni FIG 1.

Le robot CoMax reprend les fonctions du robot collaboratif SAPELEM, tout en les complétant pour une approche didactique
(cf FIG 2).

Son diagramme des exigences est fourni FIG 3.
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req [Modele] ZE SAPELEM[ E Diagramme des exigences du robot collaboratif ZE SAPELEIVIﬂ

«requirement»
sensibilité

«requirement»

Détecter les intentions de
l'utilisateur

Id="1.1"

Text ="Les intentions sont
détectées a partir d'un effort
de 0,2 N."

ld="1"

Text="Le systeme doit
détecter les intentions de
['utilisateur et les
transmettre au mécanisme
de mise en mouvement"

«requirementy
Normes de sécurité

Id="1.2"
Text ="Le systeme doit
respecter les normes de
sécurité"

«requirementy
Support d'objet

Id="1.3"

Text="La poignée devra
s'adapter au support
d'objet."

«requirement»
Espace d'assistance

«requirement»

Assister l'utilisateur en
effort

Id="2"

Text ="Le mécanisme
assiste ['utilisateur dans
ses mouvements. "

Id="2.3"

Text="Le robot doit
posséder une portée allant
jusqua5m."

«requirement»
Paramétrage

ld ="2.4"

«requirement»

Masse des objets
manipulés

Id="2.2"

Text="La masse des
objets manipulés peut
atteindre 300 kg. "

du logiciel"

Text = "Permettre le réglage <

«requirement»
Rapidité de déplacement

Id="2.1"
Text ="Le déplacement se
fait @ une vitesse maximale

peuvent atteindre 10 m/s"2"

de 2 m/s. Les accélérations

«requirement»
Détection

«deriveReqt»

«deriveReqgt»

Id="1.2.1"

Text="La poignée devra
posséder un systeme de
détection de la présence de
la main de I'utilisateur "

«requirement»
Informations

Id="2.4.1"
Text = "Informer |'utilisateur
sur les paramétres choisis "

FIGURE 1 — diagramme d’exigence (req) du robot collaboratif ZE SAPELEM
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uc [Modele] CoMAX [ Diagrammmes des cas d'utilisation du CoI\.’LAXJJ

Appliquer différentes consignes
|d'asservissement

|
Etudier et régler les performances de la boucle de
position

%/

Eéve\ -
f Etudier et régler les performances de la boucle de courant
A\

IHM -Ordinateur ,5'\’

\

Régler les parameétes de la boucle collaborative

FIGURE 2 — diagramme des cas d’utilisation (uc) du robot didactis¢ CoMAX
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req [Modele] CoMAX [ Diagrammes des exigences du CDMAXJJ

«requirements
Sécurité

L'éleve peut
manipuler le systéme sans
risque”

|
| «deriveReqts

|
2

«requirements
Robot  collaboratif

Id="1"

Text = "Le CoMAX est un
robot collaboratif permettant
3 ['éldve de tester différents
réglages d'asservissement”

«requirement»
Masse embarquée
Id="1.5"
Text=" Permettre a 'éléve
de modifier la masse
embarquée en ajoutant
jusgu'a 4 masses

additionelles”
«requirement»
Sensibilité
[ld="1.2.3"

«requirement»
IHV

Id="14"

Text=" Permettre a ['éléve
d'accéder aux différentes
courbes mesurées et de

les exploiter”
«requirement»
Boucle de position
Id="1.1"

Text = "Etudier les

«deriveReqt»

performances de la boucle
de position " F <
didactique param étrable g
~

«requirement»

-
-

> —

Boucle de vitesse L «deriveReqts

Id="13"

Text = "Etudier les
performances de la boucle
de vitesse *

«requirements
Boucle collaborative

Id="1.2"

Text =" Permettre a [éleve
de régler les seuils de
sensibilité de la boucle
collaborative"

FIGURE 3 — diagramme d’exigence (req) du robot didactisé COMAX

@

7

Text = "Etudier les
performances de la boucle
collaborative "

«requirement»
Consigne de position
d="1.11"
Text = "Permettre a ['éleve
dimposer une consigne de
position en échelon ou en
trapéze "

«requirement»
Boucle de courant

~

Id="1.4"
Text = "Etudier les

— |performances de la boucle
=

de courant”

«requirementy

F)\\ Réglage du correcteur
vitesse

ld="1.3.1"

Text = "Permettre a ['éléve
de regler les coefficients du
correcteur Pl de la boucle
de vitesse"

«requirement»
Consigne de vitesse

Id="1.32"

Text = "Permettre a ['éléve
d'envoyer une consigne en
échelon de vitesse au
niveau du moteur "

«requirements
Commande collaborative

lg="1.21"

Text = "Permettre a [éleve
de régler le gain et le filtre
réjecteur de la boucle
collaborative "

«requirement»
Masse additionnelle

ld="1.22"

Text = "Permettre I'accroche
d'une masse additionnelle
sur la poignée”

«requirement»
Réglage du correcteur
courant

ld="1.41"
Text = "Permettre a ['éleve
de régler les coefficients du

- correcteur Pl de la boucle

‘de courant "
«requirementy

1 Consigne courant

Id="1.42"

Text = "Permettre & ['éléve
d'envoyer une consigne de
courant en echelen en BO *
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