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DIAGRAMME DE GANIT
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Timming : 72h
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Mom Date de de...| Date de fin
SPECIFICATION 09/03/21 25103121
@ reparition des taches 09/03/21 09/03/21
@ definition des objectifs  09/03/21 1103121
@ creation du drive 09/03/21 09/03/21
@ diagramme d'exigence 230321 258103121
@ diagramme de cas d'uti... 25/03/21 25103121
PLAMIFICATION 2303121 2503121
@ création du Gantt Project 23/03/21 25103121
VACAMNCES PAQILES 0003121 03/04/21
@ CONCEPTION PRELIMINAL.. 13/04/21 27104421
@ recherche 13/04/21 13/04/21
@ design 1304421 1304421
@ carte mentale 13/04421 165/04/21
@ normes et reglementati... 20/04/21 20004421
@ diagramme de block 20004421 22104121
@ chaine info / energie 22104121 27104121
COMCEPTION DETAILLEE 29/04/21 1305421
@ analyse cycle de vie 29/04/21 29/04/21
@ dossier exhaustif 04/05/21 13/05/21
@ dessin 2904421 1305421
VALIDATION 18/05121 18/05121
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DIAGRAMME D EXIGENCE




req [Modéle] Data| exigences robot nettoyeury

«reguirementxs
robot nettoyeur

Id="1"
Text = "permetire I'entretien
de la gare routiére”

«functionalReguirement»
le robot doit se déplacer en
autonomie
Id="1.1"
Text = "se déplacer seul”

«extendedRequirement»
parcours définit

- — —

ild="112"

Text = "le robot se déplace
dans un espace prédéfinit
dans la gare routiére”

«functionalReguirement»
ramasser et manipuler

Id="1.2"
Text = "récupérerce quilya
% sur son passage”

- — — >

«extendedReguirement» «xextendedRequirement»
stocker décharger
Id="1.2.1" id="1.22"

Text ="stocker les déchets [~ — —

dans un bac embarqué”

Text = "décharger les
dechets dans la station de
tri”

«functionalRequirement»
| s'auto alimenter

Id="13"
Text = "produire sa propre
énergie”

N\
N

«xextendedReguirement»
alerter

Id="1.4"
Text = "communiquer avec
son environment

«xextendedRequirement»
autonomie
Id="1.3.1"
— F|Text="3n"




DIAGRAMME DES CAS
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uc [Modéle] Data[ @ cas d'utilisation robot nettoyeuru

/
«include» |

/
/

Agent de maintenance

assurerla
maintenance

éviter les obstacles

aspirer, ramasser
les dechets

se déplacer de fagon

«include» autonome

Avertir de son passage

Gare routiére

Y

/

recharger rapidement

N

usager

R

abris




RECHERCHE DE SOLUTIONS




plusieurs stations

meme endroit que la borne de tri

cameéra embarquée

récuperation d'objets ]

bac de récupération J

robot nettoyeur

bras, pince

batterie longue durée
<

batterie taille raisonable
-

poids raisonable
v

plusieurs batteries remplacement de batterie rapide
_

1dentifier le technicien

autonome
—_—
geolocalisable(application)
I
bouton d'arret d' urgence
mode manuel
L télécommande infrarouge
ne pas gener la circulation
e
communiquer avec son 1' environemment clignotant, klaxon
L
- discret, maniable...

eolienne

solaire




Gérer les déplacements et la détection
d’'obsctacle

Carte mentale






Ces 1mpulsions se propagent dans I'air a la vitesse du son

alimentation de I'aspiration ]O

moteurde 30w

O haute fréquences O 1mpulsion sonores

O capteur ultrasons

détection d'objet ou d'gspaces plus petit

O capteur laser

moteur

detection d'escalier

O capteur de vide

)

capteur infrarouge

détection




Eco concevoir (corps) / Dimensionner

Carte mentale



avertisseur sonore plastique recycle 1espect de l'environnement

®

VOII et etre v led @ Fibre de carbone légereté et rigidité

forme arrondi acier supporter le poids et solidité

Eco-concevoir(corps)/
Dimensionner

style caddis forme rectanqulaire en hois peut etre pas assez solide

@ W
forme humaine J

caoutchouc adhérence et rendement

1
1m sur 1,20m( voir normes et reglementations) ( jantes aluminium

9

chenilles



plastique recyclé respect de I'environnement

Fibre de carbone légereté et rigidité

acler supporter le poids et solidité

Eco-concevoir(corps)/
Dimensionner

en bois peut etre pas assez solide

caoutchouc adhérence et rendement

jantes aluminium

chenilles




avertisseur sonore

®

voir et etre vu. led @ i [

forme arrondi

_ | Eco-concevoir(corps)/
style caddis forme rectangulaire ) _
® Dimensionner

forme humaine
® g

1Im sur 1,20m( voir normes et reglementations)

© ’ :




Systeme de préehension

Carte mentale



puissance limite a S00W

h .

alimentation refié a la batterie du robot nettoyeur

Aluminium

2 pinces | grappin )

systéme de préhension ( bras pince) 3 pinces

& pinces
Systeme de
systéme de tube aspirant
ramassage des
dechets systéme (brosse + pelle)

systéme par ventouse
systéme par aimant

témoin lumineux de fonctionnement ‘ ‘

| corbeille placé a Iarriére du robot

avertisseur sonore communication

aucun stockage

il dépose directement les dechets dans la
poubelle la plus proche
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Croquis pince




Presentation de la structure




CHAINE DYINFORMATION ET D'ENERGIE DU ROBOT NETTOYEUR

-~

ACOQUERIR

Capteur
laser

ALIMENTER

batterie

—)

-

TRAITER

Carte
électronigue

e

COMMUNIOQUER

LED

DISTRIBLER

—

Carte mot.

Energie
électrigue

Energie
Electrigue

CONVERTIR

Moteur

o

Energie
macanigue

Témoin
lumineux
de mise en
marche

TRAMSMETT
KE

Roues

MISE EM
ROUTE DU
ROBOT




DIAGRAMME BLOC







