Ouvre-barriere SINUSMATIC

Diagrammes SysML

Cas d’utilisation

uc [Paquet] Cahier des charges [ UCO1] J

Barriére levante

Controler I'accés
d'un autom obiliste

Superviseur Véhicule

Diagramme de contexte

bdd [Paquet] Cahier des charges [ Contexte ])

Superviseur Véhicule
Conducteur

«system»
Barriére levante

3 \@

Réseau électrique Zone de parking

7

Réseau Ethernet

Diagramme d’exigences

req [Paquet] Cahier des charges [ Req1 ])

«requirement»
Contréler I'accés

«requirement»

Id ="1" Temps de réponse
Text = "La barriére doit laisser passer les b =i

automobilistes autorisés." Text = "L'accas de
I'automobiliste a la zone
controlée doit se faire

rapidement."
7 Ly
«refine» , \«refine»
/ \
«requirement» «requirement» «requirement» «requirement»
Commande Résistance au milieu extérieur Temps d'ouvertue Temps de fermeture
Id="1.1" Id="1.2" Id="1.3.1" Id="1.3.2"
Text = "La barriére doit étre Text = "La barriére doit Text = "Temps d'ouvertue: Text = "Temps de fermeture
contrélée a distance depuis un PC. pouvoir résister aux entre 0.6 et 0.9s" entre 0.9 et 2s"
Le superviseur peut controler intempéries"
plusieurs barriéres.”




Diagramme de définition de blocs

bdd [Paquet] Diagrammes structurels [ BDD1 ])
«block»
Variateur
de fréquence
«block»
«block» Systéme
oec st Réducteur de transformation
Moteur Motorisation de mouvement «block»
one Calculateur
«systemn «sub}g
4 ystenm» «block»
«block» Barrldre levante o] icati ™ Capteur angulaire
Lisse
«block»
Passerelle éthernet
«block»
Chassis
Diagramme de blocs internes
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u(t)

wm (1)

Puissance : Py,,¢

Vitesse de rotation : Ny,¢

wy(t)

Rapport de
transmission
— 6red

amot

w (1)

Loi d’entrée-
sortie
Olisse = f(eréd)

Masse : M
Inertie : J
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Modélisation cinématique

Groupes cinématiques - Graphe de liaisons

Groupes cinématiques : Ensemble de piéces n’ayant aucun
mouvement relatif entre elles

®© O

Bati Arbre de sortie .
. @ Croisillon

Arbre d'entrée Sphére

Graphe de liaisons (incomplet) :

Etude de la liaison 1-2

]

T

rJIJIIIIIIA

—

R

Etude de la liaison 1-2
(ajustement glissant)

MNature des surfaces en contact

Mobilités autorisées Paliers lisses

Caractérisation de la liaison



Etude de la liaison 2-3

Etude de la liaison 2-3
(avec éléments roulants)

&

W

Roulements combinés

Nature des surfaces en contact

Mobilités autorisées

Caractérisation de la liaison

Etude de la liaison 3-6

Etude de la liaison 3-6
X1 (ajustement glissant)

Nature des surfaces en contact

Mobilités autorisées

Caractérisation de la liaison




Etude de la liaison 6-8

Etude de la liaison 6-8
(ajustement glissant)

Nature des surfaces en contact

Mobilités autorisées

Caractérisation de la liaison

Etude de la liaison 1-8

¢
g
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Etude de la liaison 1-8
(ajustement glissant)
Mature des surfaces en contact

Mobilités autorisées

Caractérisation de la liaison



Paramétrage

Loi d’entrée-sortie
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