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Activité Comment soigner un patient a distance ?
Compétences travaillées : niveau
CIT CT-2.1 Sélectionner des références et des ressources documentaires spécifiques. S'initier au vocabulaire de I'innovation et de la 1121 3|4
créativité 112134

S| CT-6.1 Exprimer une réflexion, un principe, une idée, une solution technique. Utiliser des outils de communication. Rendre compte,
sous forme écrite ou orale, des résultats d’une analyse, d’une expérience, d’'une recherche et d’'une réflexion.

Problématique : Peut on utiliser un bras haptique pour manipuler une seringue a distance ?

Le robot haptique didactisé proposé par SET peut étre utilisé comme interface haptique mais on peut
également réaliser un téeléemanipulateur, en associant deux robots distants, un en maitre et un en esclave.

La conception de ce robot haptique est de type « robot delta », ¢’est-a-dire a structure paralléle avec 3 chaines
cinématiques identiques fermées reliant la base a I’organe terminal amovible (effecteur), offrant 3 degrés de
liberté en translation. Chaque chaine cinématique comporte un moteur et un codeur incrémental.

1. Prise en main du systéme:

(durée 15min)
Tester les différents outils du logiciel a partir des indications (en haut a droite)
Nb:
- Appuyer sur la touche a pour obtenir g
- Utiliser les différentes touches directionnelles pour tester les différentes matieres
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2. Compléter la partie "robot esclave™ du diagramme Sysml ci-dessous (durée: 15min)
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3. Diagramme des cas d'utilisation (durée: 10min)

Compléter le diagramme des cas d'utilisation ci-dessous, ce diagramme permet de relier un utilisateur a un ou
des outils/systemes par I'intermédiaire de fonctions

uc [Paquet] Comportement [ Positionner 'effecteur ]
du robot esclave

«useCaseModel»
Mode télé robotique

/

Faire une injection a

distance seringue

\

X

N
Utilisateur

. B

| Ordinateur

Permet au systéme de
reproduire, en temps
réel, un geste médical

4. Diagramme des exigences (durée: 20min)

Le diagramme des exigeances liste de maniére visuelle les différentes fonctions d'un systéme, il permet de
répondre a la question: "ce que le systeme doit faire/respecter"

Complétez ce diagramme

1. Permettre a un
opérateur de réaliser une
injection a distance, a
I'aide d'une seringue

11 1.2 1.3
Transmettre un effort de Contrdler le volume injecté Etre adaptable a différentes
poussée (N) a la seringue en fonction de la course du tailles de seringues
piston de la seringue (2ml/5ml/10ml/20ml)
| 1
11.1 112
L'effort produit par Il'utilisateur La direction de I'effort
doit étre reproduit pas le (tridimensionnelle) émis par
systeme esclave I'utilisateur doit étre respectée

5. Définir et identifier les constituants d'un systéme (durée: 20min)
A partir des éléments présents dans le diagramme de définition de bloc ci-dessous




Identifier sur les vues internes et externes les différents constituants, de plus, sur la vue externe vous prendrez
diagramme de deéfinition de bloc

soin d'identifier (en les entourant) les liaisons mécanique, articulées de type pivot.
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6. Conclusion sur le fonctionnement du systeme:
Rédiger une conclusion (100 mots environs) sur le fonctionnement du systéme et ses possibilités de
déplacements dans I'espace.



