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req [Paguet] Cahier des charges fonctionnel du Maxpid [ Diagramme d'exigences du Maxpid J_J
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L'angle varie entre - 5et35 *

L'éléve pourra rajouter des masses de 650 g

L'éléve pourra positionner le systéme en position horizontale
ou verticale
26 kg maximum

| e systéme doit contenir dans un volume (Lxhxprofondeur)
de 800 x 500 x 200
Chague coeffident positif peut varier de 0 & 255



bdd [Faguet] Contexte du Maxpid [ Diagramme de contexte du Maxpid J_J
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bdd [Paguet] Diagrammes structurels du Maxpid [ Diagramme de définition de blocs du Maxpid lJ
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ibd [System] Maxpid [ Diagramme de blocs internes du Maxpid J_J
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ibd [System] Maxpid [ Diagramme e blocs internes simplifie du Maxpid J_J
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uc [Faguet] Diagrammes comportementaux du Maxpid [ Diagramme de cas d'uilisation du Maxpid lJ

Appliquer une
consiigne

Eléve

Maxpid+Robot de tri Planéco

/ étudier linfluence des paramétres d'asservissements
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stm [Machine & Etat] Diagramme d'états du Maxpid [ Diagramme d'états du Maxpid J_J

Hors utilisation

[Maxpic allumé et demande de connexion]

davec

Connexion
I'ordinateur

[connexion impossikle] ITIFSSH!;IE
| d'erreur

[connexion effectuée]

. Attente
d'instructions

[paramétres d'asservissements rentrés et choix consigne]

effectuer le
mouvemennt

[choix de ne pas exécuter un autre mouvement]

[choix d'effectuer un autre mouvement]




sd [Interaction] Diagramme de séguence du Maxpid [ Diagramme de séguence du Maxpid lJ

zlUser systems zsystems
: ordinateur : Maxpid
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1. Démarrer le logiciel I I
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|
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3 Demande de connexion
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loo

[Du cébut jusgu'a la fin du mouvement]
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11: Exécuter le mouvement

1_

| opt |

[Impression/Enregistrement]

13 Enregistrerdmprimer le graphe

-_________________|
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req [Paguet] Cahier des charges fonctionnel du robot de tri Planéco [ Diagramme d'exigences du robot de tri Planéco lJ

zreguirementz
Type de flux d'entrés

ld="1.1.1"

Text="Corps creux (=490%

des objets surle tapis) pas
de gros cartons, ni feuilles

plastiques”

AN
Ln premier tri
mécanigue sépare
la collecte en 2
flux, les corps
platspapiers,
journaux et
cartong) et les
COrps Creux.
(emballages de
liguides].

- “
& il

zrefines

ereguirement
Hormes

zderiveRegt=

d="1.4"

Text="Le robot doit &tre
conforme aux normes
— |Buropéennes"

zphysicalReguirement=
Energie électrique

Text="Le robot ne trajte
que |es corps creux
(emballages liquides)"

areguirement = e
Trier les corps creux e
automatiquement
ld="1 B

ﬂ

ereguirement=
Corps creux

ld="1.1"

Text="Le robot doit
reconnaitre des objets
plastiques et metalliques”

zrefines

&

zreguirementz
Classes reconnues

arefines

A

[d="1.1.2"

Text="PET clairs et
colores, PVC, PEHD, PP,
PS, PAN, Tétrapacks, Métal"

zphysicalReguirementz

Dimensions des corps
creux

[d="1.1.3"
Text="de 0,25 3 5 litres. < 3
500 g"

— |Energétique

ereguirement:
Cadence

ld="1.2"

T =
zrefines |

zphysicalReqguirement =
Capacité de tri

ld="1.21"
Text="2000 ohjets triés par
heure et par module”

i

zrefine: -
areguirement = -

ld="1.3.1"
Text="=7 kKW de
consommation électrique”

ld="1.3"

T

= .. erefines

-

o,

iy

S

zphysicalReqguirementz
Capacité du flux d'entrée

ld="1.2.3"
Text="Jusqu'a 2000 kg /h
pour 8 modules bhras en
serig"

arefines

zrefines
",

"
,

zphysicalReqguirements:
Cadences de mesure

ld="1.2.2"
Text="jusqgu'a 40
ohjetsisec”

zphysicalReqguirementz
Energie pneumatique

[d="1.3.2"
Text="Pression maximale :
7 Bar"




F ID Mame Text

1 |1L23 Capadté du flux d'entrée Jusqu'a 2000 kg /h pour 8 modules bras en série

2 |L21 Capacité de tri 2000 objets triés par heure et par module

3 122 Cadences de mesure jusgu’a 40 objets fzec

4 (113 Dimensions des corps creux de 0,253 5litres. < 3 5004g

(L3l Energie electrique < 7 kW de consommation électrique

B (132 Energie pneumatique Pression maximale : 7 Bar

7 (1.4 Mormes Le robot doit étre conforme aux normes européennes




uc [Paguet] Diagrammes comportementaux du robot de tri Planéco [ Diagramme de cas d'utilisation du robot de tri Planéco J_J

~

S
P

Industriel

Robot de tri Planéco

Trier les corps creux
automatiquement

—

Les nouvelles normes européennes sur I'environnement

AN

obligent les particuliers a séparer leurs ordures ménageres

en deux grandes familes :
les ordures humides gui contiennent des elements

dégradables et les ordures séches gui sont essentiellement

constituées d'emballages de liguide (corps creux) et
gléments plats (corps plats | papiers, journaux et cartons).

Ln premier tri mécanigue sépare la collecte en 2 flux, les

corps plats et les corps creux.

Le robot de tri planéco ne traite gue |es corps creux.




	0_Content_Diagram__Modèles_SysML_du_Maxpid_et_du_robot_de_tri_Planéco

