Diagramme des cas d'utilisation :

ue [Modéle] TRILOBITE | @ Diagramme de cas d'utilisation ]J

Lilisateur

|

e

TRILOBITE

Nettoyer de fagon autonome une piéce

Saisir les consignes

© _aincludes
-

nettoyage

——_ainclude=
— -

—

Visualiser les
information

— — " B
?,/ 5 "'\«.\_\
Parametrer le

I
Sol de la piéce

- Type de revetement
- Couleur du revetement

A




Diagramme d'exigences:

req [Modéle] TRILOBITE[ EDiagramme d'exigences ]J

sreguirements
TRILOBITE

ld="1"

Text=" L'aspirateur doit
&tre capable de nettoyer
unge pigce sans intervention
de l'utilisateur”

areguirements
Recharge

reguirements
Déplacement

ereguirements
Energie

ereguirements
Hettoyage

areguirementz
Entretien 1

reguirementz
Entretien 2

areguirements
Paramétrage

g =2
Text="L'aspirateur doit
tre capable de se
recharger quand c'est

ld="3"

Text=" L'aspirateur doit
pouvoir se déplacer en
toute sécurité dans la piéce"

Id="4

Text="L'autonomie
glectrique pendant un cycle
de nettoyage doit étre de 15

Id="5"
Text=" L'aspirateur doit

un seul passage la

&tre capable de nettoyer en

|d="8g"

Text=" Lutilisateur doit
pouvoir rapidement et sans
effort vidanger la poussiére

Id="7"

Text=" L'aspirateur doit
connaitre la quantité de
poussiére stockée afin de

ld ="g8"

Text=" L'utilisateur doit
pouvoir parametrer e
nettoyage et connaitre |'état
de l'aspirateur”

necessaire” minutes" poussiére incrustée dans stockee " stopper le cycle quand le
T T ) A ” les divers types de T bat est plain"
: i zsatisfy=  |ravétements de sol’ :
jesatisfys | r ~ g y e asatisfys | xsatisﬂr»/ A
-
| [ | ~ zhlocks esatisfys - | v
ablocks I _ Voo ablacks
Station de recharge | aderiveRedts | i Systéme d’aspiration
! L parts
I ~ ) : Interface de puissance type 2 [1]
| I {derweﬁtem» . brosse [1]
— o - :Baca poussifere [1]
| eleguirements alequirements : Capteur de depression [1]
| Mise en mouvement Gestion de I'environnement . Interface de puissance type 3 [1]
; Turhing [1
: Id="g" ld="10" [
Text="L'aspirateur doit Text="Afin d'assurer sa
| |pouvoir se déplacer dans securité I'aspirateur ne doit
| |toutes les directions a une pas "tomhber” dans le vide, areguirements
| vitesse maximale de 40 Afin de ne pas himer les Test des capteurs
cmis" ohjets présents dans la y ld="11"
I T pigce il doit pouvair détecter £ EVey® Text=" Distance de
I | esatisfys A leur presence.” 2 détection minimale des
I " zsatisfys - oo, e = asatisfys BLEtMeles = e
| ehlocks % lxsatlsf’g.r» lxsatlsf'g.r» ~
Bloc motopropulseur 2 | | - N
I parts £ .
| B Interface puissance type 1 shlocks ahlocks ahlocks ghlocks
: Motewur CC Capteurs infrarouge |  (Capteurs ultrasons Detecteur Détecteur
| EEﬂUﬂEUF bande magnétique Pare-chocs
. moue
I | Codeur
| I
|

zsatisfy=

£
|
lxsatisf\,rx

ehlocks
IHM




Diagramme de définition de bloc :

bdd [Modéle] TRILOBITE [ @ Diagramme de définttion de blocs ]J

de 2 roues motrices

2 blocs car l'aspirateur est doté

mg:é%?r%ﬁr:;u;r?grb;nﬁme Interface homme / machine composé d'un Brosses rotatives + Moteur d'ertrainement
; MEmai : afficheur graphigque &t de 4 houtons Turbing d'aspiration avec son moteur
Batterie A s done en POUSEDIrS Bac & poussigre
Convertisseurs DC -= DC SSHRREes B wHorage | 7 Capteur de niveau de poussiére dans le bac.
N | (Mesure de dépression)
T~ ablocks ahlocks )
zblocks S =blocks Gestion M Convertisseur AC > DC T
G Alimentation Bandes magnetigues
Interface puissance type 1 1 . ! R ERee
q 1 | Interface de puissance type 2
zhblock= / 1
1 =
s P Station de recharge /
1 S
Moteur CC Trilobite | T
b 1 | 3 brosse
zhlocks Mot Gauche \l, |
blocks i Bloc motopropulseur | 4 Mat Droit 1 pr——
Reducteur K 5 e zhlocks
1 Sy e A pication Bac a poussiere
I Detecteur Détecteur el 1
[ 1 Gauche Droit
1
ehlochks 1 | 1
Houe shlocks shlocks ehlocks eblocks | ahlock=
| Capteurs ultrasons Capteurs infrarouge Detecteur Detecteur Capteur de dépression
[ Pare-chocs bande magnétique p
whlock ] l I T
Endeuxr | I | | : gencks
1 | LY 3 Interface de puissance type 3
SIE:I:;;;EiSmpose Ce bloc se compose de 4 Seécurité dans e cas ou A
I e e ensembles l'aspirateur rentre en y
| |récepteurs répartis sur Emetteurirécepteurs & contact avec un shlocks
5 T et infrarouge dir‘iges vers le obstacle non détecta Tikbine
| ’ sal. g sont répartis sur la par le bloc "Capteurs \ 1
face avant. Utrasons" \

k!

Ce hloc permet de détecter les bandes magnétiques présentes dans la station de recharge afin de la localiser.

L'utilisateur peut-aussi poser des bandes MAIS ce cas NEST PAS traité dans cette &tude.




Diagramme de bloc interne : Trilobite

ibd [Block] Trilobite [ @ Diagramme de bloc interne U

Choix utilisateur : Action sur BPs

«blocks
:IHM
—*| Choix utilisateur : Action sur BPs

Messages lumineux : Textes

=]
ELJMenus utiisateur : texte
=]

4 sa

<blocks
CPIR_1 : Capteurs infrarouge
IR0 ; Signal logique
IR1 : Signal logique

EP : Signal Numérique (4bits)

[
|
Textes : ASCI |
[
L

: Station de recharge

Secteur EDF : ENERGIE ELECTRIQUE AC 230Veff

ENTREE SECTEUR : ENERGIE ELECTRIQUE AC 230Veff ,J-‘
=)

Déplacement : Mouvement de transtation

)
|
[7] [T} SORTIE CHARGEUR ; ENERGIE ELECTRIQUE CC 20V
{i]
ablocks =] ] ahlocks
G1: Gestion PROP_G : Bloc motopropulseur
4 Sens_G: i
Menus a afficher : ASCII Sens_G : Signal logique :I: —+| Sens_( Siﬂmllomue
= Etat_BP : Signal log VITESSE_G : Signal MLI ::[: =] VITESSE_G: Signal MLI
] Etat_BP: logique:
IMPULS _G : Signal Numérique (2bits) | IMPULS_G : Signal Numérique (2bits)
IR0 ; Signal logique IMG_Courant moteur_G : Signal analogique Eg 5 MG _Courant moteur_G : Signal analogique

2] IR3 : Signal logique

ablocks

CPUS_1: Capteurs ultrasons
TOP_Emission : Signal logique ]

ECHO : Signal logique ECHO : Signal logique

ique (3bits)

| TOP_Emission : Signal logique

LTI

Environnement —I_EEI Oiistacie
L,
- NUM_CAPT : Signal N
eblocks
: Détecteur
Pare-chocs

=2

_EE Obstacle  BUMPER : Signal logq:EI.]—E BUMPER : Signal logique

«blocks

MAG_G : Detecteur
bande magnétique

=2

1 HLO : Signal analogique
_%E]Bandeo HLO: Signal snalogique £ e

«blocks
MAG _D : Detecteur
bande magnétique

—EEI" Bande D

=2

HL1 : Signal analogique EI’]—EI HL1 : Signal analogique

[i] NUM_CAPT : Signal Numérique (3bts)

Avance roue G : Mouvement de translation |~/

ALIM_PR_G : ENERGIE ELECTRIQUE CC

ablocks
: Alimentation

ALIM PUISSANCE : ENERGIE ELECTRIQUE CC [=——

ENTREE CHARGE : ENERGIE ELECTRIQUE CC 20V

=

sblocks

VITESSE_D : Signal MLI
IMPULS_D : Signal Numérique (2bits)
IMG_Courant moteur_D : Signal analogique =

Sens_D : Signal lugiqug
=

TURB_ON : Signal logigue [—]

BROSSE_ON : Signal logique:

IMG_DEPRESSION : Signal analogiq

Sens_D : Signal logique
VITESSE_D : Signal MLI

THIH—

PROP_D : Bloc motopropulseur

IMPULS_D : Signal Numéricue (2bits)
«| IMG_Courant moteur _D : Signal analogigue

ALIM_PR_D : ENERGIE ELECTRIQUE CC [+

Avance roue D : Mouvement de translation

«blocks

i

: Systéme d'aspiration
—»| TURB_ON : Signal logique

BROSSE_ON : Signal logique
«—| IMG_DEPRESSION : Signal analogique
ALIM_ASP : ENERGIE ELECTRIQUE CC =

Nettoyage : Aspiration

=

=
Nettoyage : Aspiration L[—‘




Diagramme de bloc interne : Bloc motopropulseur

ibd [Block] Bloc motopropulseur [ Bloc metopropulseur ]J

L WITESSE_G : Signal MLI

Sens_G : Signal logigue

)
ey

=1 MG _Courart meteur_G : Signal analogigue

zblocks = |
: Interface puissance type 1

ALIM_MTC : ENERGIE ELECTRIQUE MODULEE E-]—E WMOT : EMERGIE ELECTRIGIUE

j VITESSE : Signal ML
T

.| Sens : Signal logigue

!E‘ MG _Courant motewr : Signal analogigue

¥l
[

g |

ALIM_PR_G : ENERGIE ELECTRIGLE CC

!E‘ ALIM_PUISSANCE : EMERGIE ELECTRIQUE CC
[

-—

IMPULS _G : Signal Numérigue [ 2hits)

zblocks
: Reducteur

zblocks = |
: Moteur CC

NMOT : Mouvement de rotation E'_‘—[|—_Z| s MuvEment/de: Totetian

N2 Mouvement de rotation I__"_ —| N_ROUE : Mouvement de rotation

= | zhlocks = |
: Roue

DEPL : Mouvement de translation

ahlocks =
: Codeur

N_COD: Gestion

IMPULS : Signal Mumérigue (2bits)

Avance roue G Mouvemert de translation




Diagramme de bloc interne : Systéme d'aspiration

ibd [Block] Systéme d'aspiration | E]] Systéme d'aspiration ]/J

ALIM_ASP : ENERGIE ELECTRIGLE CC

=]
r hlocks
: Interface de puissance type 2 [1]
. . | ALIM_CC : ENERGIE ELECTRIQUE CC
L BROSSE_ON : Signal logigue p B
[‘j Ij BROSSE_OM : Signal logigue

W _MOT : ENERGIE ELECTRIQUE COMMUTEE

zblocks
: Interface de puissance type 3 [1]

4[—'3 ALIM_CC : ENERGIE ELECTRIQUE CC

TURE_ON : Signal logi
B = =] TURBINE_ON - Signal logique

W _MOT : ENERGIE ELECTRIGUE ACS

jIMG_DEPHESSION : Signal analogigue

zhlocks =
: brosse [1]

W _MOT : ENERGIE ELECTRIGLE CC

zhlock= =
: Turbine [1]

ASPIRATION ; Depression E:

W _MOT : ENERGIE ELECTRIGILIE AC

zblocks
: Capteur de dépression [1]

MBROSSE : Mouvement de rotation E‘]—l_la NBROSSE : Mouvement de rotation

DEPRESS : DepressinnE:

Tl

[~ me_DEPRESSION : Signal analogique

zhlock=
: Bac a poussiére [1]

—| ASPIRATION : Depression

Mettoyage : Aspiration |:-—|—

_E

Mettoyage . Aspiration




Diagramme d'états du bloc alimentation :

“stm [Machine & Etat] Diagramme d'état ; Alimentation [ Diagramme c'état : Alimentation ]J

Sécurité ; En cas de défailance de la

) after (200mn) — — — — —détection de fin de charge.

Danz cet &tat zeul les blocs VEILLE . .

gestion et IHM sont alimertés Batterie chargee
afin d'économiser 'énergie. - = Déconnexion Statian

Connexion a la station l
| CHARGER |
BATTERIE
- e
Fin cycle aspiration OU interruption du cycle d'aspiration Lancemenrt cycle d'aspiration ™
ALIM ON y ldentigue & I'etat de veille mais avec en

plus la mise en fonction du circuit de
charge ce la batterie.

N -

Dans cet etat 'ensemble des |- —
hlocs est alimenté.




Diagramme de séquence : Sélection du mode d'aspiration

sd [Interaction] Diagramme de séquence ; Sélection de mocle [ @ Diagramme cle séquence | Sélection de mode ]J
|Base | |I.Itilisateur | Trilobite
T T
| | 1: Mise en fonctionnement |
| | 3 2 Animation sonore et graphigue 'U
A A b o
loo |
[Boucle de gestion pilincipale (Répétée en permanance)]
&
alt
| | |
0 | | 3. Sélection mode normal e
| - 4: Demande durée
| 5. Sélection d'une durée fixe ou automatigue P |
| - & Demande de confirmation
I 7. Confirmation I
| 8: Lancer cycle normal l
! |
| L ref |
| I Diagramme de sequence :
| | Aspiration en mode normal
| | 9 Fin cycle S
| | T
| |
| | L
T T T e T T e T T S SR SR S S S A e e
[l 10: Selection mode rapide N
| f
11: Demande durée 'L|
| (emr Toasy T T oo TmuEm Toemm)
| 12: Sélection duree fixe .
I e 13 Demande de confirmation J
14: Confirmation
l 15 Lancer cycle rapide
! L ref | '
| | Diagramme de séquence :
| | Aspiration en mode rapide
| | 16 Fincycle >'\
| |
| |
1| ! 17: Sélection mode localisé L
|
| T
18: Demande de confirmation
| poloest Sihed dnine bbb TR et SRR
| 18 Confirmation |
| 20: Lancer cycle localisé
|
| [ ref |
| | Diagramme de séquence :
| | Aspiration en mode localisé
| | 21: Fin cycle g
| |
| |
| O i S S
[elsg] | |
| | |
| | |
| | 22 Base détectée |
| 23 Lancer cycle de charge
| L
| ref | ‘
| | Diagramme de sequence : charge
l l 24: Fin cycle de charge \I
| | FAN
| |
| | Ll
| | |
I I I




Diagramme de séquence : Aspiration en mode normal

sd [Interaction] Diagramme de sequence : Aspiration en mod normal [if Diagramme de sequence : Aspiration en mode normal U

Utilisateur

Environnement |

2: Présence base

1: Avancer en suivart le mur

Cete phase permet & Faspirateur de
calculer la durée du cycle.
- daspira

En effet la durée sera

autemps mis par
Faspirateur pour effectuer Ie tour de
Ia piéce.

3: Calcuter a curée du cyele

6: Présence obstacle |

T @ Pasdesoidevamt

UI

13: Plus de Confact des ToUES avec /& sol

7. Présence obstacle (mur)

19 Présence base

4
12: Avancer tout droit

21: Charger labattere _ _ _ . _ — [|—

25: Anréter le cycle daspiration

1 | | =
| | |
1 | |
1 | |
1 | | T
1 | | |4 Tourner de 90" agauche
| | |
1 | |
1 | |
1 | | g
4 4 |
oo | | |
Tant e 1 durée ) cycle st pas terminée) |
[ait] T T T 5 Avancertout ot
i | |
1 | |
| | |

7 Tourner de fangle dévitement
T - Liaspirateur posséde 9
T = — — | |_|aétecteurs dobstacles, Cela
i permet e stuer
‘approximativement foshstack
e calculer fangle
dévitement optimal.

8: Avancer tout droit

10: Reculer de 40cm

1: Tourner de l'angle d'évitement

-— = Laspirsteur posséde +
detecteurs de présence de scl

(Cela Ui permet e de calculer

fangle dvitement optimal.

- - Dans ce cas le cycle
~|dsspiration est stoppé e on

retourne au diagramme de.

lancement de cycle

15 Batterie faible

16: Avancer tout droit

18: Avancer en suivart e mur

20: Se connecter ala base

Cette partie de la
termine guand la
erie est

rechargée

23 Arréter le cycle daspiration

s Dans ce cas le cycle

—~ldaspiration est stoppé et
on retourne au
diagramme de lancement
de cycle

24 Bac & poussiere plein

Dars ez cas ke cycle
d'aspiration est stoppé et
on retourne au diagramme
e lancemert de cycle.




Diagramme de séquence : Aspiration en mode rapide

s [Interaction] Diagramme de séquence : Aspiration en mode rapicie [ (5] Diagranime de séauence : Aspiration en mode rapide 1J

1: Avancer

looj

[Tant gue la durée du pycle nest pas terinée]

m

| 3 Présence obstacle

6: Pas de sol devant

| 10 Pus cle contact des rouss avec le sol

I

14: Présence obstacle (mur)

| 16 Présence Base

19] Demande crarrét

J

(=

2: Avancer tout drot

4: Tourner de langle dévitemert

S Avancer tout croit2

7: Reculer de 40cm

6: Tourner de fangle dévtement

9: Avancer tout droit

11: Arreter le cycle daspiration

13: Avancer fout droit

15: Avancer en suivant le mur

17: Se connecter a la base

— 18 Charger la batterie

20 Arréter le cycle daspiration

Laspirateur posséde 9
détecteurs dobstacles. Cela
—|lui permet de stuer
approximativement roshstacle
et de calculer l'angle
dévtemert optimal

L'aspirateur posséde 4
~détecteurs de presence de sol.
Cela Li permet de de calculer
rangle d'gvitemert optimal.

N
S
Dans ce cas le cycle
~— d'aspiration est stoppé et on
retourne au ciagramme de
lancement de cycle

Cette partie dela
— _|séquence se
ftermine cuand la
batterie est
rechargée

Dans ce cas le eycle

~|daspiration est stopps et

on retourne au

diagramme de lancement
de cycle...

Dans ce cas le cycle
— daspirstion est stoppé et
on retourne au dagranme
de lancement de cycle




Diagramme de séquence : Aspiration en mode localisé

=d [Interaction] Diagramme de séguence : Aspiration en mode localisé [ @D\agramme de séquence ; Aspiration en mode localisé ]J
Uilisateur Environnement. ‘
T T
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
loo| | | |
[Tant gue |a totalté dejla surface n'est pas nettoyée] |
E ! T 1: Suivre la trajectoire préprogrammée
0 | | i
| | | e
| | | I
| | |
L DS | S S 0 O S TS O U S SO DS
th | | 2 Présence obstacle
| |
| |
| | I T 3 Cortourner obstacle
| | |
| | |
| | |
| | | =
[_]T___l—____|__ T Pas de sal devant_ s e e
| |
| |
| | !
‘ I I ‘ 5. Suivre le bord de la declivité
| | |
| | |
| | |
| | |
| | | | 6 Retour sur la route prévue
| | | [
| | |
| | |
| | | L
[ | | [ 7: Reprendre le suivi de |a trajectoire pré-programmée
| | |
| | |
| | |
| | |
= e s s e e e ST T T T T T T
[ | | 8 Plus de contact des roues avec le sol
| |
| | L
I I I | 9 Arreter le cycle d'aspiration
| | | s
I | | T e
| | |
| | |
L | O
1y | | | 10: Batterie faible
| | |
| | |
| | |
I | I T 11: Arréter le cycle d'aspiration
| | |
| | |
| | |
| | |
s cgfietien: e e onren e oot e oo ey o sieny (oo (e sen: R e e e (e O s e e |
[ K 12 Demande d'arrét
t
| |
| | L
| | | |13 arréter le cycle daspiration
| | | |5 s =i
| | | T -
| | |
| | | L
== effmas s s R R e e e
[E|SE‘] | | | 14 Bac & poussiére plein
| | |
| | |
| | |
I I | 15 Arréter le cycle daspiration B
I | | - T
| | 16 \ndiq[ler que le bac est plein
[ e I
| | |
| | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |

Dans ce mode I'aspirateur tente
de suivre une trajectoire
“|préprogrammeés en usinge.

Cette trajecoire permet de
nettoyer un rectangle de surface
1m? autour de 1a position initiale
de l'aspirateur.

Dans ce cas le cycle
d'aspiration est stoppé et on
retourne au diagramme de
lancement de cycle

Dans ce cas le cycle
— d'aspiration est stoppé et
on retourne au
diagramme de lancement
de cycle....

™
Dans ce cas le cycle
_d'aspiration est stoppé et
on retourne au diagramme
de lancement de cycle....




