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Diagramme de Contenu AccueilData [   ]

Description structurelle

Définition des blocs

Schéma synoptique

Blocs internes

Cas d'utilisation

UC1 Echanger avec un  
environnement virtuel

UC2 Télérobotique

Cahier des charges

Exigences du système
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UC1 Echanger avec un  
environnement virtuel

UC1 Echanger avec un  
environnement virtuel

Cas d'utilisation[Paquet] uc [  ]

«useCaseModel»

Mode robot haptique 

Echanger avec un 
environnement virtuel Ordinateur
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UC2 Télérobotique

UC2 TélérobotiqueCas d'utilisation[Paquet] uc [  ]

«useCaseModel»

Mode télérobotique

Déplacer 

l'effecteur du 
robot maitre

Positionner 
l'effecteur du 
robot esclave

Ordinateur
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Exigences du système

Exigences du systèmeCahier des charges[Paquet] req [  ]

Id = "1"

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

«requirement»

Spécifications Robot Haptique

Id = "1.1"
Text = ""

«requirement»

Positionner l'effecteur

Id = "1.3"
Text = "Communication Logiciel-Robot : 

Positionner l'effecteur et maintenir cette 

position"

«requirement»

Commander le Robot

Id = "1.2"
Text = "Communication 

Robot-Logiciel : donner la 

position de l'effecteur au logiciel"

«requirement»

Commander le logiciel

Id = "1.5"
Text = "Alimenter le Robot en 

énergie électrique"

«requirement»

Alimenter le Robot

Id = "1.4"
Text = "Rendre stable le 

bâti du Robot "

«requirement»

Stabiliser le Robot

Id = "1.3.1"

Text = ""

«requirement»

Transmettre l'effort au 
socle

parts

 : Bras 2
 : Joint 21
 : Bielle 21
 : Bielle 22
 : Joint 22

...

«subsystem»

Chaine 2

parts

 : Bras 1
 : Joint 11
 : Bielle 11
 : Bielle 12
 : Joint 12

...

«subsystem»

Chaine 1

parts

 : bras 3
 : Joint 31
 : Bielle 31
 : Bielle 32
 : Joint 32

...

«subsystem»

Chaine 3

«block»

Carte electronique «Flow Specif ication»

Alimntation

«block»

Plaque de fixation

parts

 : boitier

«block»

Moteur 3

parts

 : boitier

«block»

Moteur 2

parts

 : boitier

«block»

Moteur 1

«block»

Codeur 3

«block»

Codeur 2

«block»

Codeur 1

«block»

boitier

«block»

socle

«satisfy»
«satisfy»

«satisfy» «satisfy»«satisfy»«satisfy» «satisfy»«satisfy» «satisfy»«satisfy»«satisfy» «satisfy»«satisfy»

«satisfy»«satisfy»
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Définition des blocs

Définition des blocs[Modèle] bdd Data [  ]

parts

...

...

«system»

Robot  haptique

«subsystem»

Mouvement manette

«block»

Carte electronique

«block»

Alimentation

«subsystem»

Chaine 1

«subsystem»

Chaine 2

«subsystem»

Chaine 3

«subsystem»

Effecteur

«block»

Codeur 1

«block»

Codeur 2

«block»

Codeur 3

«block»

Moteur 3

«block»

Moteur 2

«block»

Moteur 1

«block»

Manette

«block»

Bielle 21

«block»

Bielle 22

«block»

Bielle 32
«block»

Bielle 12

«block»

Bielle 31

«block»

Bielle 11

«block»

Joint 31
«block»

Joint 11

«block»

Joint 12

«block»

Joint 32

«block»

Joint 21

«block»

Joint 22

«block»

Bras 1

«block»

socle

«block»

boitier

«block»

Bras 2

«block»

bras 3

«block»

boitier

«block»

boitier
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Blocs internes

Robot  haptique Blocs internes[System] ibd [  ]

 : Carte electronique
 : Alimentation

 : Moteur 2  : Moteur 3 : Codeur 2
 : Codeur 1

 : bras 3

 : Joint 22

 : Moteur 1

 : Manette

 : Bielle 31

 : Effecteur

 : Codeur 3

 : Bielle 22  : Bielle 32 : Bielle 21

 : Bâti

 : Bielle 12
 : Bielle 11

 : Joint 31

 : Joint 12

 : Joint 21

 : Joint 32

 : Joint 11

 : Bras 1

 : Bâti

 : Bras 2

 : Bâti

Alimentation MLI 30V

Information 
boutons

Information position 1

30V

Alimentation MLI 30V

L Complète

L pivot L pivot

Alimentation 5V

Information position 2

Alimentation MLI 30V

L complète
L complète

L pivot

L pivotL pivot

L  rotule

Action de l'utilisateur

L complète

L pivot L pivot

L pivotL rotule

Information 
position 3

L  rotule L  rotule L rotule

L  "Câble"

L  rotule

L pivot

L pivot

L pivot

L pivot

L "Câble" L  "Câble"

L pivot

L pivot
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Schéma synoptique

Robot haptique schéma synoptique
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