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req [Paquef] Exigences [ Diagramme des axigsm:esJJ

«requirements

Déplacer lindairement un appareil de prise de vue

Id="1"

Text = "Déplacer avec précision et de maniére automatique un appareil de prise de vue afin de générer un effet de type traveling”
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équipés d'un pas de
vis de 3/8 de pouce
doivent se fixer "

pesitionnement doit
étre au minimum égale
40,1 mm"

Text = "Lesystéme doit permettre de régler la vitesse de
déplacement de l'appareil

Text = "Lesystéme doit
pouvoir deplacer des

doit permettre un

caméras d'une masse de 2

permettre de filmer a

doit permettre de

doit pas engendrer de
basculement de l'appareil”

déplacement vertical” kg"
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wrequirements «requirements «wrequirsments «requiremants
Vitesse lente Basculement A du
Id ="3" Id="4" Id="1.3.3" Id="1.3,5"
Text = "Lesystéme doit Text = "Lesystéme Text = "Ledéplacement ne Text = "L'amplitude doit &tre

au minimum de 0.6 m."
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0,6 m/min" filmer & 12 m/min"
Iweﬂne"
wrequirementy
Précision en vitesse
Id ="5"

Text = "Lavitesse de l'appareil doit &tre égale a la
vitesse de consigne a 2% prés."

wrequirements wrequirement» wrequirements «requiremants
Fixer l'appareil Rendu film Déplacer I'appareil Encombrement
ld="1.1" ld="1.2" Id="1.4"

Text="" Text = "Leguidage de Text = "Lesystéme doit
lappareil ne doit pas étre le plus compact
présenter de jeux possible”
perceptibles lors de la

Turetinen prise de vue” T T T
arequirements Tarefiner
Vis de fixation arequirements wrequiraments wrequirements srequirements
Id ="6" Précision Vitesse de déplace ment Orientation du Masse embarquée
_m _m " déplacement . "
Text = "Les appareils ld="1.31 Id="1.3.4'
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Diagramme de Définition de blocs

bdd [Modéle] SLIDER[ Definition des blocs JJ
«block»
Slider
«block» «block» «block»
trepied rail motorise boitier de commade
M M M M
«block» «block» «block» «block»
rail de guidage motoreducteur courroie chariot
values
Couple_maxi_sortie = 1,5 N.m
",—‘ Jequ_rotor = 1,2e-6 kg.n? «block»
«block» Eotlis «block» «blocks «block»
incré alies te ré i troleur Ardui ten H
codeur incrémental e T = i carte réseau | |microcontroleur Arduino pont en
«block» «block»
moteur reducteur
values values

Couple_maxi_moteur = 0,03N.m Rapport de reduction

k=0,01N.m/A Rendement =0,7

R=4ohms

Diagramme de Blocs internes

ibd [Block] Slider [ Diagramme des blocs internes jJ
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