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uc [Paquet] Cas d'utilisation[ UC1 Echanger avec un ]
environnement virtuel

«useCaseModel»
Mode robot haptique
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uc [Paquet] Cas d'utilisation [ UC2 TéIérobotiqueJJ

«useCaseModel»
Mode télérobotique

Positionner
I'effecteur du
robot esclave

—e

Déplacer
I'effecteur du
robot maitre

Ordinateur

UC2 Télérobotique

Robot haptique

3sur?



req [Paquet] Cahier des charges [ Exigences du systémeJJ

«requirement»
Spécifications Robot Haptique

Id="1"

Text = "Communiquer avec un logiciel la position de l'effecteur"

D

«requirement» «requirement» «requirement» «requirement» «requirement»
Positionner I'effecteur Commander le logiciel Commander le Robot Stabiliser le Robot Alimenter le Robot
Id="1.1" Id="1.2" Id="1.3" Id="1.4" Id="1.5"
Text="" Text = "Communication Text = "Communication Logiciel-Robot : Text = "Rendre stable le Text = "Alimenter le Robot en
Robot-Logiciel : donner la Positionner I'effecteur et maintenir cette | [bati du Robot " énergie électrique”
position de I'effecteur au logiciel" position"
N N N 7N R N N AN Y A 5\ N
| «satisfy» | «satisfy» | «satisfy» «satisfy» / | «satisfyoxsatisfy» «satisfy»| «satisfy» / | «satisfysatisfy» «satisfy» / |
| | | / | \ - / \ \ / «requirement» |
/ \ | \ / Transmettre I'effort au
' ! : ' saﬂgg»"— ! 1 .
«subsystem» | |«subsystem» | |«subsystem» «block» «block» «block» | I« «block» «block» «block» <blocky socle |«satlsfy»
Chaine 1 Chaine 2 Chaine 3 Codeur 1 Codeur 2 Codeur 3 | | IMoteur 1| [Moteur 2| Moteur 3 — Id= 1-3;1 |
parts parts parts | parts parts parts Text = |
:Bras 1 :Bras 2 :bras 3 | : boitier : boitier : boitier . KN .
- Joint 11 : Joint 21 : Joint 31 | csatisfy» «satisfy» |
: Bielle 11 : Bielle 21 : Bielle 31 I \ |
: Bielle 12 : Bielle 22 : Bielle 32 «blocky L ;
: Joint 12 : Joint 22 : Joint 32 . «block» «block» T
Carte electronique o v «Flow Specification»
boitier | |Plaque de fixation . A
Alimntation
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bdd [Modéele] Data [ Définition des blocs JJ

«block»
Carte electronique

«block»

«system»
Robot haptique
«block» parts
socle
\ «block»
Alimentation
«block» «blocky
Codeur 1 «subsystem»
Codeur 3
Mouvement manette
«block» «block» / «block»
boitier Moteur 1 «subsystem» / Moteur 3
\ «subsystem» EHAInEE \
«block» Chaine 1
bras 3
Bras 1
«block» «subsystem» «block»
«block Manette Effecteur Joint 31
Joint 11
«Sg:S?ISte;n» «block»
aine Bielle 31
«block»
Bielle 11 «block»
Bielle 32
I;fb'|‘|’°k1”2 «block» «block» | | «block» | | «block» | | «block» | | «block» | «block»
ietle Codeur2| |Moteur2| Bras2| |Joint21| |Bielle21| Bielle 22| |Joint22 «block»
Joint 32
«block» /
Joint 12
«block»
boitier

boitier
«block» '/
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ibd [System] Robot haptique [ Blocs internesJJ
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Robot haptique schéma synoptique
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