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Ne rien porter sur cette feuille avant d’avoir rempli complétement 1’en-téte

req [Modgle] Data [ Robot J :
«requirement»
«requirement» . «requirement» Marge de phase
Temps de réponse a5% | “efN® | Rapidité du suivi d="1.3.2" «requirement»
- — > Text=">60 degrés" Marge de gain

ld="1.4.1" Id="1.4"

Text="tr5% <40 ms" Text="" - 7 Id="1.3.1"
GL «re |nz> aefines _ — Text=">20 dB"
: «requirement» _ - -
«requirement» Stabilité du suivi
Reproduire avec fidélité les «requirement»
mouvements du chirurgien i |ld="1.3" Ne pas blesser le patient
d="1" Text="" Id="15"
Text="" Text = "Les mouvements du
QF porte-outil ne doivent pas
_ blesser le patient au niveau
. .«reqwrern.en_t» i «requirement» - du trocart"
Limiter la sollicitation Précision d . «requirement»
des actionneurs due [ec's lonicis Uive Limiter les écarts
aux bruits de lamesure Id="1.2" dus alacommande - t
—wq @ —m » ; «refine» «requirement»
![c_j ;t 1'"? Text . Id="1.2.2 s - Ecart statique
ext = Text="™ —
4 ~ - Id="1.221"
«refine» ) . «refine» Text'= "L'ecaft statique
/ crefine» | N en réponse a un
«requirement» - «requirement» N\ |echelon doit étre nul”
L. «requirement» B N
Variation de couple - o Ecart de trainage
Limiter I'influence des «requirements
Id="1.6.1" perturbations extérieures Id="1.2.2.3" D& a ¢
Text="<11,3 mN-m" Id="1.1" Text = "L'écart de trainage, passements
Text="" en réponse a une rampe de ld="1.222"
= A pente 0,1 m/s, doit étre Text = "Aucun”
«refiney ~ ) inférieur a 1,2 mm suivant
s | «refine» les deuxdirections (xety)"
7 |
«requirement» «requirement»
Sensibilité a une perturbation Sensibilité a une -
impulsionnelle perturbation en échelon L «requ’lrement» . -

" B . . Limiter les écarts dus ala «requirement»
Id="1.1 2 ] Id="1.1 1 ) mesure (bras maitre) «refine» Erreur de mesure
Text="L'ecarten regime Text="L'ecarten regime d="121" < — — 4 d="1211"
permanent dii a une perturbation permanent di a un échelon ey N N

. . on N ) A N Text= Text="<0,1 mm
en impulsion doit etre nul de perturbation doit etre nul

Figure A Diagramme des exigences
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Question 1

Perturbations Variables
Variables articulaires Image du L articulaires
du blias maitre déplacement Tensions de Lois de la dynamique du bras esclave
mesurées (angles)  du point P ¢ommande (angles)
- " FERR
g Passage en Ecarts g A
% % 1 9 coordonnées Actionneurs + Lois de la § ‘é
I 2 cartésiennes transmetteurs dynamique = 2
£ = (bras maitre) o &z
A Couples articulaires AT
Variables articulaires Image du
du bras maitre déplacement

Variables articulaires du bras

(angles) du point P’ esclave mesurées (angles)

Schéma bloc fonctionnel d’asservissement simplifié du déplacement du point
terminal du bras esclave sur le point d’accroche de la main du chirurgien

Compléter le tableau ci-dessous avec les numéros 1, 2, 4, 6, 7 et 8.

Entité Numéro
correspondant

Passage en coordonnées cartésiennes (pour le bras esclave)

Correcteurs

Modele géométrique du bras maitre

Capteurs de position du bras esclave

Capteurs de position du bras maitre

Question 6

AF}(p)

Aa,(p) Aa(p)
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Question 7

Question 11

Ay’ — Ay (pm)

30

20

10

—10

—20

—30

—15 —10 -5 0 )

Ar® — Az (pm)

10 15

Sous-ensemble isolé

Théoreme utilisé

Actions mécaniques

+ portion de céble 1,1

Numéro d’isolement , . . ,
(équation scalaire) concernées
1 F, F,
Arbre de sortie du réducteur 2 + tambour 8’
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Question 13
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