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Diagramme de cas d'utilisation :

uc [Modele] Tapis de course [ Tapis de courseJJ

tapis de course

Choisir un
programme
d'entrainement

Développer les
aptitudes
physiques en
course apied

—

/
Local

d'installation

utilis ateur

S'adapter a
I'environnement

Diagrammes d’exigences :

req {Cas d'Utilisation] Développer les aptitudes physiques en course & pied [ Développer les aptitude physiques JJ
Développer les aptitudes
physiques en course a pied
: : - ” RN
‘wrefine» T ST N grefiney
e . . . ~
- . . . . N
o e
«requirement» . . . . «requirement»
Développer le systéme cardio-respiratoire . L L L Développerles muscles de 'utilisateur
de l'utilisateur . . . . Id ="2"
C{ld="1" Lo ... ... |Text="Les conditions d'utilisation devront
Text = "La fréquence cardiaque et le volume ) ) ) ) étre proches d'une course en extérieur”
de dioxygéne pourront étre mesures”
«requirement» . «requirement»
Faire défiler le tapis Incliner le tapis
Id="2.1" C Id="2.2"
Text=" Text="
- Vitesse maxi = 13 km/h . |- Inclinaison maxi 10%
- Dérive de la vitesse = aucune - Inclinaison mini 0%
- Variation de la vitesse = +/- 0,1 km/h - Incrément 0,5%
- Masse maxi du coureur = 130 kg
- Vitesse min = 1 km/h L'inclinaison du tapis sera choisie soit
manuellement, soit & I'aide de programmes."
Le défilement du tapis sera choisi soit
manuellement soit & I'aide de programmes,
la masse du coureur ne devra pas influer sur
la vitesse du tapis.”




req :[Cas d'UtiIisatidn] Choisir un prograMM d'eritra?nerhent[ choix_prbgrarmﬁejj

Choisir un programme
d'entrainement

/ N
........................ Lo N
«refine» / \ «refine»
........................ /\
. AN
/ SN
....................... R R SRR
«requirement» j «requirement»
Utiliser I'appareil en mode manuel o Utiliser I'appareil en mode programmé
Id ="3" “lld ="4"
Text = "L'utilisateur pourra choisir ses .. | Text = "L'utilisateur pourra choisir
inclinaisons, ses vitesse et son temps - |simplement un programme d'entrainement
d'entrainement. " |parmi un nombre maxi de 10 programmes :
|- 5 programmes "Santé et Bien étre";
- 5 programmes "Pertes de calories"."

req [Cas d'Utilisation] S'adapter a I'environnement[ S'adapter a I'environnementJJ

S'adapter al'environnement

..... / TN
«satisfy» : : : \«:satisfy»_ :
..... SN
74 . . . N .
«requirement» . ] «requirement»
S'adapter al'espace o Ne pas géner
Id="6" ' Id="7"
| Text=" S | Text="
défaut horizontalité = 2cm / 1m 3 | volume sonore maxi = 60dB
secteur = 230V - 20A ' |vibrations = aucune
Encombrement :HxLx 1=138x 163 x 73 cm : |encombrement plieHxLxI=146 x 98 x 76 cm
espace mini sur les cotés = 100 cm |
espace mini arriére = 200 cm i | Lors de l'utilisation, il doit étre le plus silencieux
) I possible. Il doit avoir un encombrement minimum
Il faut respecter un espace autour de l'appareil lors lorsqu'il est plie."
de son utilisation.”




Diagramme de définition de blocs (BDD) :

bdd :[Modélé]' Tapis: de co@rse[ Tapis defcourse:lJ

«bloc kx
console

«bloc k»

Motoréducteur
(moteur
asynchrone +
reducteur)

parties
clavier
ecran factile

abloc ke
Mécanisme

abloc k»
Dis positif
vis écrou

| d'inclinaison

«SUDbsystem»

Ensem ble d'inclinaison

Microcontréleur

abloc k»

1

«sUbsystems [
Electronique de comm ande |

Courant continu

Un= 180 V nominal|

. Electronigue de puissance

«blocks» | b g asystems
; A P parties
allme_nta'llon Tapis de course capteur de vitesse
valeurs  F - - - - carte de commande
230V-50Hz AC .
«subsystems
«bloc k» «subsystems plateform e de marche
Moteur Ensemble mobile |07
valeurs pamies

planche

whbloc ks
Structure

4 bande antidérapante

In=5A
M = 4800 tr/min
P=920W
abloc k» «.:':HOC_K})
Roulem ents —
coniraintes

abloc k»

Rouleau entrainem ent

valeurs
largeur de bande
longueur de bande

contraintes

équilibré

valkeurs

P=12kg

abloc k»

. |Poulies/Courroie




Diagramme de blocs internes (IBD) :

ibd [Systéni Tapis de cc}urse[ Tapis dé courée lJ

: Ensem ble m obile

)

—>

: : : Blectronique de puissance
: alim entation @ 9 P

: Moteur

(]

-

Consigne vitesse

choix

:console ~-|- - programme - -

: Blectronique de commande

~ mesure vitesse

_mesure inclnaison -

: Ensem ble d'inclinaison

Cansigne inclinaison

: 6
D 5 : Motoréducteur *
(m oteur

—= 3 3
: Bectronique de puissanc -

_E| asynchrone +
réducteur)

L (7
- l_l't'f :Mécanism e
:Dispositi d'inclinaison

vis écrou E




