Systemes

Qu'est-ce qu'un systeme ?
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Méthode SADT
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Méthode SADT
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Méthode SADT
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Analyse fonctionnelle

recenser, caractériser, ordonner, hiérarchiser et valoriser

\ 4

Fonctions
eondions 2

Analyse Fonctions de service Fonctions techniques ek
Fonctionnelle * Fonctions principales ; Fonctionnelle
Zul = Fonctions contraintes. ASnE

Outils d'analyse des fonctions : le FAST

+

Critéres d'appréciations des fonctions
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Diagramme des interacteurs

Détermination des fonctions de service

Vaub

Prﬁl Bres

Le systeme et son environnement

Analyse
Fonctionnelle
Externe

Diagramme pieuvre
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FP1:
FC1
FC2
FC3
FC4
FC5:

permettre a l'utilisateur d’écouter un cd en se baladant

: respecter les normes en vigueur

: résister aux effets du soleil

: résister aux effets de I'eau (intempéries,...)
: résister aux effets de l'air

étre supporté par l'utilisateur
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FAST

Quand ?

«<— | FONCTION |/

Pourquoi ?

Comment ?

Quand ?

FP1

Décoder les
infos

Lire les
informations

Mettre en rotation

Moteur électrique

Emettre un laser

Interpréter les
infos

Décodeur Fonctionnelle

— Transmettre le

signal

Interne

Transformer le signal en son

Fil

Haut Parleur
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Criteres d’appréciation des fonctions

Vaub
Pf-ﬁl Bres

Fonction Critéres d'appréciation Niveau d'exigence Flexibilité

FP 1 -Masse de la porte 20 a 160 Kg FO
-Largeur de la porte 750 & 1600 FO
-Couple de fermeture selon EN 1154 FO
-Temps de fermeture réglable de 3 a 20 s sur 70° F1
-Angle d’amortissement 70° mini FO
-Retard a la fermeture réglable (en option) F1
-Angle d’'accélération finale 15° Maxi (réglable)

FC1 -Appui Plan Lx | mini F1
-Fixation 2 vis

FC2 -Fixation Appui plan + 4 Vis F1
-Encombrement LxIxh F1
-Esthétisme :couleur Neutres, en rapport avec les portes F2
-Esthétisme : formes Discretes, passant inapercues F2
-Adaptation Sur porte a vantail sans modification ni de la porte ni du mur. FO

FC3 -Ouverture Manipulation identique a une porte classique FO
-Effort <?N F1
-Angle 120° mini FO
-freinage a 'ouverture sur option, réglable

FO : flexibilité nulle (niveau impératif) ; F1: flexibilité faible (niveau peu négociable) ; F2 :

flexibilité moyenne (niveau négociable) ; F3 : flexibilité forte (niveau trés négociable).
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Expression du besoin

Dans quel but ?

Béte a cornes

adeur

Ecouter un CD librement

Analyse
Fonctionnelle
Externe
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Comment est assurée une fonction de service ?

Analyse
grandeurs Fonctionnelle

Interne

physiques
& acquérir i

Chdine d'information

informations destinées
a d'autres systémes et
ax imterfaces H'M

énergie
d’entrée

Chdine d'énergie
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Anémometre ; Cable
girouette __ . Microcontrbleur  commande TOR

rs " 4
physiques ‘
. r céble électrique

informations destinées
a d’autres systémes et
aux interfaces HIM

boitier de
commande

Chaine d'infi rmation

cpnsignes
Energie
éolienne

énergie
d’entrée

Chaine d'énergie

aérogénérateur variateur Moteur Pompe

asynchrone centrifuge Analyse

Eau hauteur h, Fonctionnelle
Interne
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Chaine d’énergie
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Chaine d’information

grandeurs
physiques
consignes

capteurs TOR,
capteurs analogiques,
capteurs numériques,
interfaces H/M,

- systémes numériques

images - )
informationnelles Informations
utilisables traitées

d'acquisition de données.

Matériels :

- Automates programmables,

- Ordinateurs,

- Microcontraleurs,

- Modules logiques programmables,
- Circuits de commande cablés.
Logiciels :

- Ateliers logiciels,

- Editeurs de modéles de commande
avec générateur de code,

- Logiciel de développement rapide
permettant la mise en oeuvre de
composants logiciels réutilisables
sur microcontrdleurs.

ordres,
messages

- commandes TOR,

- interfaces H/M,

- liaisons utilisant le mode
de transmission série,

- liaisons utilisant le mode
de transmission paralléle,

- réseau Ethernet,

- bus capteurs/actionneurs.
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Suspension active Me.
Q
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Capteurs Microcontréleur Bus, céblage
grandeurs
physiques
‘mﬂl B

informations destinées
a d’autres systémes et
aux interfaces H/M

Chaine d'inf irmation

mmlgnu
Energie

hydraulique
énergie
d'entrée

Hauteur caisse h,

Electrovanne Vérin Chaine

cinématique
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Hauteur caisse h;
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11 capteurs mesurent 100 fois par seconde le mouvement de la caisse
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1 - tuyauterie
2 - capteur de position
3 - position magnétique
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Fonction : alimenter

Fonction : distribuer

T1HdDVING
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Fonction : convertir
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Fonction : transmettre
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Fonction : acquérir I "
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Fonction : traiter




