ANALYSE FONCTIONNELLE

Pour permettre aux robots de fonctionner il faut assembler des pieéces mécaniques
commandées par des composants électroniques. L’organisation fonctionnelle peut
se décomposer en une chaine d’informations et une chaine d’énergie.

e Lachaine d’information agit sur les flux de données.
e Lachaine d’énergie agit sur les flux de matieres et d’énergies.

Différents diagrammes permettent de décrire |'organisation fonctionnelle, structurelle, énergétique, etc...,
d'un systéeme

Que veut-on décrire ? ‘ Diagramme a utiliser

Le besoin Diagramme béte a corne

Les interactions entre le systéme et ses utilisateurs | Diagramme de cas d’utilisation (SYSML)
Les exigences et les contraintes Diagramme des exigences (SYSML)
L'enchainement séquentiel des interactions Diagramme de séquence (SYSML)

Les composants et les énergies Diagramme interne de bloc (SYSML)

Le comportement du systeme Diagramme d'état (SYSML)

Le programme Algorithme

1. DIAGRAMME BETE A CORNE

Sur quoi agit-il ?

‘ Dans quel but ? ‘

Complétez le diagramme béte a cornes du robot pédagogique formula all code

2. LA CHAINE D’INFORMATION

Grandeurs physiques, Images informationnelles Informations Ordres,
consignes utilisables traitées messages
» V - \/ > \/4)

- Capteurs - Automates - Commandes TO
- Interfaces programmables - Interfaces

homme/machine - Ordinateurs homme/machine
- Systémes numériques - Microcontroleurs - Liaisons séries

d’'acquisition de - Circuits logiques - Réseau Ethernet

données - Logiciels - Bus

ACQUERIR : adapte les caractéristiques d’une information, pour étre compatible avec le systéme de traitement,
TRAITER : traite les informations afin d’en établir de nouvelles pour modifier le fonctionnement du systeme,

COMMUNIQUER : communique les informations générées par le systéme de traitement vers la machine et
peut en informer I’homme.
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3. LA CHAINE D’ENERGIE :

Energie électrique, Ordres Energie électrique, n - Energie disponible pour
S_ource.: hydraulique ou messages hydraulique ou Energle I'action demandée par le
d'énergie pneumatique v pneumatique mecanique cahier des charges
—V) > > V > 4v—>

- Prise secteur
- piles

- batteries

- accumulateur

- contacteur - Vis-écrou

- relais - Assemblage démontable

- variateur - Moteurs - Guidage en rotation

- distributeur - Verins - Guidage en translation
(préactionneurs) (actionneurs) - Accouplement, embrayage

- Poulies-courroies,
engrenages
(effecteurs)

ALIMENTER : apporte I'énergie appropriée au systéme pour fonctionner,
DISTRIBUER : permet de bloquer ou laisser passer I'énergie,
CONVERTIR : transforme |'énergie,

TRANSMETTRE : permet d’animer la chaine cinématique.
4. DIAGRAMME SYSML DE CAS D’UTILISATION

Buggy

Utilisateur
v

Détecter
une ligne

Détecter une
source de
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le robot
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Compléter les éléments ci-dessous en précisant leur fonction et a quelle chaine ils appartiennent

-
Roue Moteur Carte SD

Microphone
Capter le son
Cl : Acquérir

. lr i oo ) i : — > AffiCheur LCD

DE L (diode électroluminescente)

Module Bluetooth

Capteurs infrarouges i bS 18 iﬂ.{ ‘
= l.q-ll‘llilliii‘lii'———‘

AN

Batterie

AN

Capteur de luminosité

Microcontroleur

l"""izg - 2 o =g

Ko ll Siki

Interrupteur M/A

Bouton poussoir

Codeur optique Engrenages

5. LA CHAINE D’INFORMATION ET D’ENERGIE DU ROBOT

Compléter la chaine fonctionnelle en plagant les éléments suivants :

e Cl: Microphone, Roues, Moteur, Microcontroleur, Récepteur BT, Emetteur BT, Capteur luminosité,
Capteur IR.

>» ACQUERIR \/ TRAITER \/ » COMMUNIQUER \/—>

Y
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Compléter la chaine d’énergie en placant les éléments suivants :

e CE: Batterie, Engrenages, Interrupteur M/A, LED, Haut-parleur, Boutons poussoirs, Variateur de
vitesse, Afficheur LCD, Transistors

Ordres
messages

L~ /

DISTRIBUER CONVERTIR

N

TRANSMETTRE i}

—V) ALIMENTER

—

6. DIAGRAMME SYSML PARTIEL DES EXIGENCES PARTIEL DU ROBOT

id="1" id="2" id="a"

“Le robot se déplace grace a des
moteurs électriques & courant continu™

id="1.1"

"Deux capteurs doivent
permettent de contrdler
le déplacement "

-

id="1.2"

"Deux roues accouplées

8 deux motoréducteurs
permettent de déplacer
le robot”

"Le robot fonctionne

avec des batteries
rechargeables”

"Plusieurs langages de
programmation sont
supportés par le robot”

Durées

id="2.1"

"Il doit ne doit pas se
décharger en moins de
30 minutes et doit
pouvoir se charger

en 1 heure maxi"

Langages

id="3.1"

"Python, C++, Flowcode,
Visual Basic, Scratch,
Labview et Mathlab”

Précision
id="1.1.1"
Roues Motoréducteurs
“La précision du
déplacement horizontal id="1.2.1" id="1.22"
devra étre inférieur a . o
Imm” “Diamétre - 30.5 mm" Rapport de reduction :

1:51,45"

Répondre aux questions suivantes :
= Combien de temps peut-on faire fonctionner le robot avant qu'il ne soit déchargé ?

= Quel est le diametre des roues ?

= Rechercher le rapport de réduction du motoréducteur :

= Quelle est la précision de déplacement du robot ?

= Peut-on programmer le robot en langage javascript ?

03-Analyse fonctionnelle.docx

COURS SCIENCES DE L'INGENIEUR

P. HASSENFORDER PAGE 4/6



7. DIAGRAMME INTERNE DE BLOC (PARTIEL)

Cordon
USB

|
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8. ALGORIGRAMMES ET ALGORITHMES

Les algorithmes permettent de décrire un programme sous forme de langage naturel, les algorigrammes
permettent de décrire un programme sous forme de blocs

Energie mécanique

Symbole Description Symbole Description

@ Début ou fin du programme Action ou calcul

Entrée/sortie Test

Appel d'un sous-programme Lien entre blocs

l Pause
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Le programme est exécuté par le microcontroleur :

= Les LED sont considérées comme ses

= Les boutons poussoirs sont considérées comme ses

Exemple d'algorithme

Début
Répéter toujours Repéter
bp « lire 1'état de toujours
BP1
si bp = 1 alors
allumer la LEDI1
sinon
éteindre la LEDI1
fin si
fin répéter
fin

Compléter I'algorigramme ci-contre
correspondant a I'algorithme

Fin
Répéter

9. PROGRAMMATION EN LANGAGE PYTHON

Complétez le programme suivant :

while True répéter indéfiniment

bp = etat BP("gauche") Lire 1'état du bouton poussoir gauche
if bp == s'il est activé alors
allumer led( ) allumer la LED

sinon

H H= H= FHF= H= HF

eteindre led( ) éteindre la LED
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