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Diagrammes comportementaux
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Diagramme d’exigence

i req

Diagrammes structurels

bdd étage optique (fin)
bdd étage boule (gros)
bdd boule gyrostabilisée globale
ibd boule gyrostabilisée globale
ibd étage boule (gros)
ibd étage optique (fin)




uc [Paquet] Diagrammes comportementaux [ uc y

Obtenir une image fidéle
suivant la ligne de visée

Boule gyrostabilisée

Désigner la ligne de visée
par le regard

Casque du pilote

Obtenir une image nette et
indépendante des mouvements

Image vidéo
————— projetée sur la
visiére du casque
(réalité augmentée)

de I'hbllcoptbn/

Porteur (hélicoptére)




req [Paquet] Diagramme d'exigence [ req u

«requirement» :
Exigence globale «requirement» «M:Wt*
Id = "23" Exigences techniques S S yebeuie
Text = "Le systéme doit permettre d'aligner la ligne de visée du B Id ="23.2" P Id ="23.2.3"
pilote du porteur avec I'axe optique des caméras de la boule Text=" Text = "La masse du
gyrostabilisée, quels que soient les mouvements du porteur ou de systéme ne doit pas étre
la téte du pilote.” trop importante pour ne pas
— trop réduire la charge utile
T du porteur.”
«requirement» «requirement» arequi =
Exigences fonctionnelles Alimentation en énergie ] blage le porteur
Id ="23.1" Id ="23.2.1"
Id ="23.2.2"
Text="" Text = "Le systéme est -
exclusivement alimenté en ;ﬁf@.};ﬁg‘: :grltteu .
finargia par le portaur.” sans modification de .
celui-ci.
De plus, I'encombrement du
systéme doit étre adapté
aux zones de montages du
«requirement» systéme sur le porteur.”
Alignement parfait de la «requirement»
ligne de visée du pilote avec Sensibilité aux perturbations « :
requirement»
""T.‘mf ;m&: s Id ="23.1.1" Perturbations vibratoires du
- Text = "Le systéme doit étre porteur
ld="23.1.2" insensible aux 'B\ d="231.14"
Text = "680prad perturbations qu'il subit.” Text = "Le systéme doit atre
7 Uy w N insensible aux
arefines \ erefine» \arefine perturbations vibratoires
/ \ “'\ B générées par le porteur
/ \ N lui-méme.”
VA
«requirement» «requirement» «requirement» «requs : «requirement»
R s e oaon Perturbations dynamiques a‘mdynl amrbl::::::u vol
Id ="23.1.2.3" Id ="23.1.2.2" Id="23.1.2.1" du vol
Text = "L' amplitude Text = "Le retard de Text = "L'écart angulaire Id="2311.2" Id ="23.1.1.3"
maximale des oscillations trainage maximal surla maximum entre la ligne de Text = "Le systéme doit &tre Text = "Le systéme doit étre
de l'axe optique de la boule position angulaire lors d'un visée du pilote et l'axe Insensible aux effots insensible aux actions
e il B L dynemiques nduispar e OIS liaiant s oo
il T gyrostabllisde estde mouvement du porteur en P .
680prad. vol." du vol du porteur.




bdd [Paquet] Diagrammes structurels [ bdd boule gyrostabilisée globale D

codeur incrémental 2 : Codeur incrémental
MCC 2 : Moteur CC
Réducteur 2 : Réducteur

support optique : Support optique
Support : Support optique

- «system»
l - Boule gyrostabilisée
«block» e -
Caméras
— I_
N4
«subsystem»
«subsystem»
Etage optique (fin) Etage boule (gros)
parts
Carte 2 : Carte EPOS P

Carte 1 : Carte EPOS

MCC 1 : Moteur CC

Codeur incrémental 1 : Codeur incrémental
Réducteur 1 : Réducteur

Support : Boule

«block»

Capteur angulaire relatif

referances

Référence = DIS Angle QR30-360-AV-K




ibd [System] Boule gyrostabilisée [ ibd boule gyrostabilisée globale ]J

[ ]

Mesure Position reltative
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bdd [Paquet] Diagrammes structurels [ bdd étage boule (gros) JJ

«subsystem»
*l Etage boule (gros)
— =
Carte 1 \
«block» )
Carte EPOS
references W
Référence = Maxon EPOS2 «block» «block»
Moteur CC Réducteur
Référence Référence
= Maxon RE025G = PM32
«block»
Codeur incrémental values values
l Tension nominale = 24V Rapport de transmission r1 = 50.89:1
references
Référence = MRML
values
imp/tour = 512
N

Boule




]

Il
L4

Mesure position MCC1

ibd [Subsystem] Etage boule (gros) [ ibd étage boule (gros) ]

v

Fixation axe optique

]
Codeur incrémental 1 : Codeur incrémental

{1}

;

Position axe boule

(e
(e |

Mesure position relative

[




bdd [Paquet] Diagrammes structurels [ bdd étage optique (fin) L'

«subsystem» L | wblocks
s Etage optique (fin) Support optique
parts ~
Canezl | Support : Support optique
> ]
Carte EPOS
referances
Référence = Maxon EPOS2
v
«block»
Réducteur
N
«block» «block» references
Codeur incrémental = — Moteur CC Référence = GPX16 A
references references values
Référence = ENX16 EASY Référence = Maxon DCX16S EB SL Rapport de transmission r2 = 26:1

values values
imp/tour = 256 Tension nominale : V = 12{unit = volt}




ibd [Subsystem] Etage optique (fin) [ ibd étage optique (fin) ]
- Rotation casque
L]
Fixation caméra
—1]
]
codeur incrémental 2 : Codeur incrémental
E'mtg’omémaaxoboueESI
=
| Tl
=] mw 7T T
|l
Mesure vitesse axe optique Vitesse axe optiq Position axe optique
] I’ﬂ I'D
) (L3 (L)



