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Diagramme des exigences du robot collaboratif ZE SAPELEM[Modèle] req Data [   ]

Id = "2.4"

Text = "Permettre le réglage 

du logiciel"

«requirement»

Paramétrage

Id = "1.3"

Text = " La poignée devra 

s'adapter au support 

d'objet."

«requirement»

Support d'objet

Id = "2.3"

Text = "Le robot doit 

posséder une portée allant 

jusqu'à 5 m. "

«requirement»

Espace d'assistance

Id = "2.4.1"

Text = "Informer l'utilisateur 

sur les paramètres choisis "

«requirement»

Informations

Id = "1"

Text = " Le système doit 

détecter les intentions de 

l'utilisateur et les 

transmettre au mécanisme 

de mise en mouvement"

«requirement»

Détecter les intentions de 
l'utilisateur

Id = "1.2.1"

Text = "La poignée devra 

posséder un système de 

détection de la présence de 

la main de l'utilisateur "

«requirement»

Détection

Id = "1.1"

Text = "Les intentions sont 

détectées à partir d'un effort 

de 0,2 N."

«requirement»

sensibilité

Id = "2.1"

Text = "Le déplacement se 

fait à une vitesse maximale 

de 2 m/s. Les accélérations 

peuvent atteindre 10 m/s^2"

«requirement»

Rapidité de déplacement

Id = "1.2"

Text = "Le système doit 

respecter les normes de 

sécurité"

«requirement»

Normes de sécurité

Id = "2.2"

Text = "La masse des 

objets manipulés peut 

atteindre 300 kg. "

«requirement»

Masse des objets 
manipulés

Id = "2"

Text = "Le mécanisme 

assiste l'utilisateur dans 

ses mouvements. "

«requirement»

Assister l'utilisateur en 
effort

«deriveReqt»

«deriveReqt»
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Diagramme des cas d'utilisation du robot collaboratif ZE SAPELEM[Modèle] Datauc [   ]

ZE Solution SAPELEM

Détecter les informations sur 
l'environnement

Détecter les intentions de l'utilisateur 
et l'assister en terme d'effort

Environnement

Utilisateur
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Diagrammes des exigences du CoMAX[Modèle] req Data [  ]

Id = "1"

Text = "Le CoMAX est un 

robot collaboratif permettant 

à l'élève de tester différents 

réglages d'asservissement"

«requirement»

Robot collaboratif 

didactique param étrable

Id = "1.2.1"

Text = "Permettre à l'élève 

de régler le gain et le filtre 

réjecteur de la boucle 

collaborative "

«requirement»

Com mande collaborative

Id = "1.1"

Text = "Etudier les 

performances de la boucle 

de position "

«requirement»

Boucle de position

Id = "1.2"

Text = "Etudier les 

performances de la boucle 

collaborative "

«requirement»

Boucle collaborative

Id = "1.3.2"

Text = "Permettre à l'élève 

d'envoyer une consigne en 

échelon de vitesse au 

niveau du moteur "

«requirement»

Consigne de vitesse

Id = "1.2.2"

Text = "Permettre l'accroche 

d'une masse additionnelle 

sur la poignée"

«requirement»

Masse additionnelle

Id = "1.4.2"

Text = "Permettre à l'élève 

d'envoyer une consigne de 

courant en échelon en BO "

«requirement»

Consigne courant

Id = "1.4.1"

Text = "Permettre à l'élève 

de régler les coefficients du 

correcteur PI de la boucle 

de courant "

«requirement»

Réglage du correcteur 
courant

Id = "1.5"

Text = " Permettre à 'élève 

de modifier la masse 

embarquée en ajoutant 

jusqu'à 4 masses 

additionelles"

«requirement»

Masse em barquée

Id = "1.1.1"

Text = "Permettre à l'élève 

d'imposer une consigne de 

position en échelon ou en 

trapèze "

«requirement»

Consigne de position

Id = "1.4"

Text = " Permettre à l'élève 

d'accéder aux différentes 

courbes mesurées et de 

les exploiter"

«requirement»

IHM

Id = "1.3.1"

Text = "Permettre à l'élève 

de régler les coefficients du 

correcteur PI de la boucle 

de vitesse"

«requirement»

Réglage du correcteur 
vitesse

Id = "1.3"

Text = "Etudier les 

performances de la boucle 

de vitesse "

«requirement»

Boucle de vitesse

Id = "1.2.3"

Text = " Permettre à l'élève 

de régler les seuils de 

sensibilité de la boucle 

collaborative"

«requirement»

Sensibilité

Id = "2"

Text = " L'élève peut 

manipuler le système sans 

risque"

«requirement»

Sécurité

Id = "1.4"

Text = "Etudier les 

performances de la boucle 

de courant"

«requirement»

Boucle de courant

«deriveReqt»

«deriveReqt»

«deriveReqt»

«deriveReqt»
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Diagramme de blocs CoMAX[Modèle] bdd Data [  ]

«system»

CoMAX

«block»

Conditionneur signal jauge

«block»

Paramétrage correcteurs

«block»

Commande collaborative

«block»

Système poulie courroie

«block»

Visualisation dynamique

«block»

Acquisitions carte EPOS

«subsystem»

Interface

«block»

Gestion fins de course

parts

 : Poignée mousse

«subsystem»

Poignée instrumentée

«block»

Déclaration consignes

«block»

Capteur fin de course

«subsystem»

Axe linéaire motorisé

«subsystem»

Carte de commande

«subsystem»

Pupitre alimentation

«block»

Codeur incrémental

«block»

Support de masses

«block»

Controleur position

«block»

Controleur courant

«block»

Controleur vitesse

«block»

Capteur d'effort

«subsystem»

Potence articulée

«block»

Poignée mousse

«block»

Masse 1 kg [0..4]

«block»

Capteur courant

«block»

Alimentation CC

«block»

Driver moteur

«subsystem»

Carte EPOS

«subsystem»

Axe linéaire

«block»

Régulateur

«block»

Bouton AU

«block»

Réducteur

«block»

Secteur

«block»

Rail

«block»

MCC

Elève

41

2
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Diagrammmes des cas d'utilisation du CoMAX[Modèle] Datauc [  ]

CoMAX

Etudier et régler les performances de la boucle de 
position

Etudier et régler les performances de la boucle de courant

Etudier et régler les performances de la boucle de vitesse

Régler les paramètes de la boucle collaborative

IHM -Ordinateur
Elève

Appliquer dif férentes consignes 
d'asservissement
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Diagramme Etats Interface Diagramme Etats Interface[Machine à Etat] stm [  ]

Asservissement 
de position à 

Zc=20 mm

Commande 
collaborative

Connexion à la 
carte EPOS

Prise d'Origine 
Codeur

Commande de 
l'axe aservi en 

position par 
des profils de 

position

Commander et 
réaliser des 

mesures 
directement 
par la carte 

EPOS

Visualisation 
synoptique ou 
dynamique

Visualisation 
synoptique ou 
dynamique

Selecteur Collaboration

Selecteur Collaboration

Selecteur Collaboration

Sortie Commander Axe

Sélecteur Activation

Ordre positionner Axe

Selecteur Connexion
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Prise d'Origine Prise d'Origine[Activité] act [  ]

Commande 
montée de 

l'axe à vitesse 
lente

Détection du 
capteur de 

butée basse

Commande de 
l'axe en Profil 
de Position à 

20 mm soit 
[qc=5871]

RAZ Codeur, 
[qc=0]
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ibd Boucle courant[System] ibd [  ]

 : Acquisitions carte EPOS

 : Paramétrage correcteurs

 : Déclaration consignes

 : Visualisation dynam ique

 : Interface

 : Conditionneur signal jauge

 : Capteur d'effort

 : Poignée instrumentée

 : Système poulie courroie

 : Codeur incrémental

 : Controleur courant

 : IHM -Ordinateur

 : Alimentation CC

 : Capteur courant

 : Driver moteur

 : Rail

 : Régulateur

 : Réducteur : MCC

 : Elève

 : Secteur

Information mesure

Information mesure Deplacement

Energie mécanique (translation)

Information mesure

Energie électriqueEnergie électrique

Intensité

Energie mécanique (rotation)

commande pw m

Energie mécanique (rotation)
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ibd Asservissement position[System] ibd [  ]

 : Acquisitions carte EPOS

 : Paramétrage correcteurs

 : Déclaration consignes

 : Gestion fins de course

 : Interface

 : Conditionneur signal jauge

 : Capteur d'effort

 : Poignée instrumentée

 : Système poulie  courroie

 : Capteur fin de course

 : Codeur incrém ental

 : Controleur position  : Controleur courant

 : IHM -Ordinateur

 : Alimentation CC

 : Capteur courant

 : Rail

 : Driver m oteur

 : Régulateur

 : Réducteur : MCC

 : Elève

 : Secteur

Information mesure

Information mesure

Information mesure

Deplacement

Energie mécanique (translation)

Information mesure

Energie électriqueEnergie électrique

Intensité

Information commande

Energie mécanique (rotation)

commande pw m

Energie mécanique (rotation)



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

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

Version Académique pour P
rofesseur S

eulement

Le Développement C
ommercial est stric

tement in
terdit

ibd Asservissement vitesse[System] ibd [  ]

 : Acquisitions carte EPOS

 : Paramétrage correcteurs

 : Déclaration consignes

 : Gestion fins de course

 : Interface

 : Conditionneur signal jauge

 : Capteur d'effort

 : Poignée instrumentée

 : Systèm e poulie  courroie

 : Capteur fin de course

 : Codeur incrém ental

 : Controleur courant : Controleur vitesse

 : IHM -Ordinateur

 : Alim entation CC

 : Capteur courant

 : Driver moteur

 : Rail

 : Régulateur

 : Réducteur : MCC

 : Elève

 : Secteur

Lance l'asservissement de position 
en cas de détection de fins de course

Information mesure

Information mesure

Deplacement

Energie mécanique (translation)

Information mesure

Energie électriqueEnergie électrique

Intensité

Energie mécanique (rotation)

commande pw m

Energie mécanique (rotation)
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ibd Boucle collaborative[System] ibd [  ]

 : Acquisitions carte EPOS

 : Commande collaborative

 : Visualisation dynamique

 : Paramétrage correcteurs

 : Gestion fins de course

 : Interface

 : Poignée mousse

 : Capteur d'effort

 : Poignée instrumentée

 : Conditionneur signal jauge

 : Système poulie courroie

 : Capteur fin de course

 : Codeur incrémental

 : Controleur courant
 : Controleur vitesse

 : IHM -Ordinateur

 : Capteur courant

 : Alimentation CC

 : Rail

 : Driver moteur

 : Régulateur

 : Réducteur : MCC

 : Elève

 : Secteur

Lance l'asservissement de position 
en cas de détection de f ins de course

Information mesure

Deplacement

Energie mécanique (translation)

Information mesure

Energie électriqueEnergie électrique

Intensité

Energie mécanique (rotation)

commande pw m

Energie mécanique (rotation)
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