uc [Modéle] Pixio[ Cas d'utilisation/])

«Subsystem» =]
Robot Cameraman Move'n See PIXIO

Orienter, zoomer et
d la caméra

Utilisateur (Sujet a filmer)
muni de la montre PIXIO

P

Eléve - Etudiant

vers le sujet a filmer

Suivre la montre PIXIO
avec le camescope

Récupérer des fichiers de
points de localisation de la
montre

W Position montre filtrée ou brute

«Subsystem» =
Robot Labo

Suivre la consigne de visée
fournie par le robot PIXIO
(Mode Connexion)

Elaborer et suivre une consigne a
partir d'un fichier de points
enregistrés (Mode Simulation)

Tester les
performances de
I'axe asservi

Robot PIXIO Didastel




bdd [Subsystem] Robot Labo [ Diagramme de définition de bIochJ

«system»
Pixio Didastel

parts
: Interface Didastel
: Controleur

: Alimentation

: Driver moteur

: Moteur

: Réducteur

: Codeur

: Webcam

«subsystem»
Robot Cameraman Move'n See PIXIO

parts
robot Pixio : Robot Pixio
balise : Balise [3]
montre : Montre

: Support Webcam |

«subsystem»
Robot Labo

I!u|

parts

: Controleur

: Driver moteur

: Alimentation

: Moteur

: Réducteur

: Support Webcam
: Codeur

: Interface Didastel

«block»
Carte EPOS 24/2




ibd [System] Pixio Didastel[ Diagramme de blocs internes JJ

Position montre brute

calcul angle visée : Calcul angle visée

Position montre filtrée

générateur profil position : Générateur profil position

Image filmée sur PC




req [Modeéle] Pixio[ Exigences y

«requirement»
Suivi Montre

Id=
Text = "Suivre les positions
de la montre transmises ou
simulées le plus
régulierement possible"

«requirement»
Consigne de position

Id="1.1"

Text = "Générer une
consigne de position la plus
réguliére possible"

«requirement»
Extrapolation

Id="1.1.1"

Text = "Extrapoler la

position angulaire

transmise toutes les 100 ms"

T
‘«deriveReqt»

v

«requirement»
Période

[d="3P
Text = "Extrapolation avec
ou sans retard avec une
période de 10 ms"

«requirement»
Profil de position

Id="1.1.2"

«requirement»
Asservissement de position

Id="1.2"

Text = "Disposer d'un
correcteur permettant
d'éviter tout dépassement
de la consigne"

«requirement»

Performances de
I'asservissement

Id="1.2:1"

Id ="9"
Text = "Aucun dépassement
de la consigne de position -
Marges de stabilité les plus
grandes possibles”

Text = "Pulsation de
coupure de la BO de 200
rad/s"

TEXt.= Generer-L_Jne Text = "Régler un correcteur
consigne de position en ...
s adapté'
profil
» N\
«refine» «refine» / \«reﬁne»
# /
P AN
v A
«requirement» «requirement» «requirement»
Stabilité Rapidité Précision
Id ="10" Id="11"

Text = "Erreur en régime
permanent nulle vis-a-vis
de la consigne"




	Cas d'utilisation
	Diagramme de definition de blocs
	Diagramme de blocs internes
	Exigences

