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Systeme MagAuto — Exigences systeme
1. INTRODUCTION

1.1. Objet

Le contexte de I'étude porte sur I'automatisation du stockage et des flux de produits avec les robots mobiles en limitant les
interventions humaines au sein de I’AIPL dans le contexte Progress4.0..

L'objet de ce document est d’établir 'ensemble des exigences systéme auxquelles doit répondre le systéme étudié en réponse
aux besoins exprimés dans le document de définition des besoins des parties prenantes.

1.2. Documents de référence
e Besoin des parties prenantes : Magasin - Besoins des parties prenantes V0.1.pdf.

1.3. Terminologie
Dans ce document, le systéme étudié est nommé indifféremment « Systéme MagAuto» ou « MagAuto».

2. ANALYSE DU PERIMETRE DU SYSTEME

Dans un premier temps le contexte du systeme doit étre revu a partir de celui identifié par la MOA. En particulier les phases de
vies, les parties prenantes impliquées doivent étre amendées si nécessaire.

2.1. Finalité et mission

«RO-PFMSy |
req [Package] Definir les exigences systémes [ PFMS |

erequirements
«Exigence-Finalitex»

_JII ?

sproblems «Exigence-Fonctionnelles
Dans le cadre de la logistique interne du Automatiser le stockage et les flux de
systéme = Progress 4.0 » , FAIPL ne produits avec les robots mobiles
dispose pas de moyen pour approvisionner — = = —\d="EF00"

R T Text ="Le MagAute doit automatiser le

stockage et les flux de produits avec les
robots mobiles en limitant les
interventions humaines.”

T
| wderiveRegts
|
sblocks wrequiremeants
#Systémen «Exigence-Missions
MagAuto «Exigence-Fonctionnelles
#zafisfys | Stocker les bacs de produits Progress4.0

Id = "EFQ1"
Text = "Le MagAuto doit ranger, stocker et
délivrer les produits 3 des robots mobiles.

Figure 1 : Synthése : Probleme — Finalité — Mission — Systeme




Systeme MagAuto — Exigences systeme
2.2. Cycle de vie

stm [State Machine] Cycle de vig[ Cycle de vie ]_J

Conception et
realisation

“alidation

|  Exploitation } Consignation = Maintenance |

Fin congignation

Figure 2 : Cycle de vie

2.3. Parties prenantes impliquées

«BDO-Contextes
bdd [Package] Définir les exigences systémes [ Contexte en conception et réalization ]

?:hll:rl:kn
Pale AlP-Priméca Lorraine “SySTEmBZEﬁH” =
[
finance #___f"f
stockera
o . sblocks " _ =y
Ingenieur du pole  ———————_| Systémen chargera et dechargera S}rst;m:z;tern&
iiote le développement 3 y
F PR Ly Robot mobile OMRON

emettra des demandes

définit le cufﬂiﬂm

. ] toh . blocks
nseignant-chercheur . g
g approvisiofinera edite des normes JERE el
5l Progress4.0
Magasinier Organisme de normalisation

Figure 3 : Contexte en phase de vie Conception et réalisation
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«BOD-Contextes

bdd [Package] Définir les exigences systémes [ Contexte en exploitation ] |

Pdle AlP-Primeca Lorraine
exploite

zto cke/

configure

Ingénieur du pale

wblocks
«Systémes

Maghuto

,,.-"“’

charge et décharge

zblocks
«Systéme externes

Bac

sblocks

approvisio

Magasinier

exploite &n,.z
utilis

Enszeig nant—c:heru:he ur

gen Tl

ut:-utique

Etud iant

«Systéme externes
Robot mobile OMRON

=met des demandes

ablocks
wSystéme externes

5l Progress4.0

Figure 4 : Contexte en phase de vie exploitation

«BDO-Contextes

bdd [Package] Définir les exigences systémes [ Contexte en maintenance |

Pdle AIP-Priméca Lorraine

exploite

sblocks
tSystémes

MagAuto

maintient

Ingénieur du pdle

edite des normes

Organizme de normalisation

Figure 5 : Contexte en phase de vie maintenance
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3. DEFINITION DES CONCEPTS SYSTEME

«BOD-Conceptss |
bdd [Package] Définir les exigences systémes [ Concepts systéme ]

Utiliser un cobot Il]‘ - =

-
-
-~
-
wblocks
zSystémes i »
_ __ |Realizer un magasin de _
pEsuto forme cylindrigue
T,
o,

et

Priorizer les demandes
de chargement du robot
maobile

wrationales
Un robot pour manipuler les bacs apporte de la
fliexibilité & la solution, un cobot facilite Ia
cohabitation avec lhumain (magasinier, étudiant, ...).

;JII

wrationales
Cela optimize |a place et laccés par un robot fixe.

AII V

wrationalex

Le robot mobile aszure la logistigue au sein de
ratelier, il doit étre prioritaire pour ne pas créer des
délaiz d"attente de produit 2ur les postes de
production.

1‘" ?

Figure 6 : Concepts systeme

4. UTILISATIONS DU SYSTEME

4.1. Phase exploitation

«|JCO-Exploitations
uc [Package] Définir les exigences systémes [ CU en exploitation ]

MagAuto en exploitation

Entrer les hacs

th

Sortir les hacs

ablocks
asysteme externes
Bac I f:block»
Stocker les bacs de g3ysteme externes
produits Progress4.0 Sl Progress4.0
th /~ «includes N
%‘_’—-——"’ B aarger les hacs A thlDCk%{
T [=3
. h i
Ingénieur du pdle “~ ot mohile
~, &includes
~
i clud ~
cincludey | \uinciige ~
| 5 5
\ Ranger les bacs
I
f § :

———

th

ﬁ%

Magasinier

Figure 7 : Cas d’utilisation en phase exploitation
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4.2. Phase maintenance

Systeme MagAuto — Exigences systeme

«UCD-Supports

uc [Package] Définir les exigences systémes [ CU en maintenance ]

y
Ingénieur du pdle

MagAuto en maintenance

/”"- Fournir des
diagnostics

rh

Figure 8 : Cas d’utilisation en phase maintenance




5. EXIGENCES SYSTEME

5.1. Exigences fonctionnelles

Systeme MagAuto — Exigences systeme

«RD-Exigences fonctionnelless
req [Package] Definir les exigences systémes [ DE Exigences fonctionnelles ]

Stocker les bacs de
| produite Progress4.0

th

arefines

E_ntrer les bacs
th

_E_.Drtir les bacs srefines
h —_— e —

srefines

i -

Charger les bacs wrefines
th

Ranger les bacs arefines
th

Exploiter en TP arefines
th

Fournir des arefines

diagnostics

th

wrequirements
«zExigence-Missions
«Exigence-Fonctionnelles

Stocker les bacs de produits Progress4.0

“la="EF01"

Text = "Le MagAuto doit ranger, stocker et délivrer les produits & des robots
mobiles.”

wrequirements
«Exigence-Fonctionnelles

Entrer les bacs

Ild ="EF01.01"
Text = "Le MagAuto doit entrer les bacs”

wreguirements
«Exigence-Fonctionnellex

=y Sortir les bacs

Id = "EF01.02"
Text = "Le MagAuto doit sortir les bacs®

wreguirements
«Exigence-Fonctionnelles

Charger les bacs

Id = "EF01.03"
Text = "Le MagAuto doit charger les bacs”

wreguirements
xExigence-Fonctionnelles

Ranger les bacs

Id ="EF01.04"
Text = "Le MagAuto doit ranger les bacs™

wrequirements
swExigence-Fonctionnelles

Exploiter en TP

Id ="EF01.05"
Text = "Lors d'enssignements, le MagaAuto doit permettre d'exploiter en TP

wrequirements
«Exigence-Fonctionnelles

Fournir des diagnostics

Id ="EFD2"
Text = "Le MagAuto doit fournir des diagnostics™

Figure 9 : Exigences fonctionnelles
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Identifiant Nom de I’exigence Description

EFO0 Automatiser le stockage et | Le MagAuto doit automatiser le stockage et les flux de produits avec les robots
les flux de produits avec les | mobiles en limitant les interventions humaines.
robots mobiles

«STHMD-Etats systemes
stm [State Maching] DSTW Etats systéme [ DSTM Etats systéme |

Fin mode maintenance ( En maintenance

Demande mode maintenance

[ | En fourniture |
\ in : de diagnostic
Au repos Anomalie détectée | g |

Demande mode Progress4.0

Anomalie détectée

En exploitation

En mode Progess4.0
Fin mode TP

En attente ]

'\.

Fin mode Progress4.0 Demande de chargement

e

Demande dentrée J | En chargement |

| Fin chargement

Demande de rangement

.

)\

Demande|mode TP

|, = e | Enentrée | Demande {le sortie |:mm‘
—J Fin rangement )
[ Ensortie |

Bac sorti A

Bac entre

Figure 10 : Etats du systéme
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5.1.1. Phase exploitation

EFO1

Stocker les bacs de produits
Progress4.0

Le MagAuto doit ranger, stocker et délivrer les produits a des robots mobiles.

wS0-Interactionss
sd [Interaction] DS Stecker les bacs de produits Progress4.0[ DS Stecker les bacs de produits Progress4.0 ]
xblocks «blocks : Magasinier 7 ablocks xblocks :Ingénieur du pdle 5
«Systéme externes = wSystémen = \—y—‘ wSystéme externes = «Systéme externes = | I |
: Bac : MagAuto : : Robot mobile OMRON : 8l Progress4.0 :
T T i T T i
: : : : : Configurer mdde Progress4.0
[ | | Demande mode Progress4.0 |
| t t
| : | |
| i | |
| i | |
| | | |
| T i | |
: : [ Demande de chargeme!‘lt : T
i i | :
ref | T ! : !
| DS Charger les bacs | |
| = | | e |
[} | | | | |+| |
| | § | | i
| | i | | i
I | | | | |
: : | Cemande de rangemer!t : |
! | I :
ref r : : :
U DS Ranger les bacs g I
I L | | L |
| | | | | |+| |
| | | | | |
T T | T T |
| | i | | i
| | I Demande de sortie | I
| | | :
ref | : I :
: L I?S Sortir les bacs : L :
| | | |
. | : | | th :
T T ] T T |
| | i | | i
| | i | | i
: : Demande d'entrée | : : |
| | | :
| | | |
. . (3 |
ref | ! ! |
| L | | |
| | _[:I_S Entrer les bacs | | |
| | | |
| | : | | m :
T |
| | i | | i
| | | | | |
| | i | | i
: : I D&rn:ﬂnde mode TP : I
| : | |
[ | L, L
| hd b
| re' : | |
| = | DS Exploiter en TP | an
| | | | | I
I | | | | | |'|1
| | i | | i
| | | | | |

Figure 11 : Interactions Stocker les bacs de produits Progress4.0
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EF01.01

| Entrer les bacs | Le MagAuto doit entrer les bacs

wSD-Interactionss |
=d [Interaction] DS Entrer les bacs [ DS Entrer les bacs ]

wblocks wblocks | : Magasinier 5

«Systéme externes «Systémes I

: Bac : MagAuto !

T T :

| | |

| | |

: | Entrer bac I

[ Identifiant bac :

]

Prize bac :

|

Déplace bac I

|

|

Pose bac :

|

Bac posé I

|

Bad entré !

T |

n —

]

' T

| ]

| Informe d'un Pb
]
|
|
]
]
|
|
]

Figure 12 : Interactions Entrer les bacs
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EF01.02

| Sortir les bacs | Le MagAuto doit sortir les bacs

wSO-Interactionsa» |
sd [Interaction] DS Seortir les bacs [ DS Sortir les bacs |

xzblocks
wSystéme externes

: 3l Progress4.0

whblocks wblocks | : Magasinier 5
«Systéme externes Systémen I
: Bac : MagAuto !
T T :
| | |
: Prise bac : Sortir les bacs :
|
|
]
Déplace bac I
|
|
Fose bac :
|
) |
Bac pose |
|
4 |
|
Retrait possible !
Prize bac
Bac pris
H
Elﬂ:l: sorti

B |
| |
| |
| i
! |
| |
| |
| '

Figure 13 : Interactions Sortir les bacs

11
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EF01.03

| Charger les bacs

| Le MagAuto doit charger les bacs

wSD-Interactionss

gd [Interaction] DS Charger les bacs [ DS Charger les bacs |

wblocks xzblocks wblocks wblocks
«Systéme externes wSystémen «Systéme externes «Systéme externes
: Bac : MagAuto : Robot mobile OMRON : 5l Progress4.0

T T T T

| | | |

| | ) | |

I | Prezence robot mobile I

| |

| |

| |

] ]

: Prise bac Charger les bacs :

|

Deplace bac :

|

Pose bac :

|

Bac charge A I

|

I :

|

Fin de chargement |

T ]

| |

| |

| |

] ]

| T |

| | |

| | |

] ] ]

| Fin chargement |
| $
| |
] ]
| |
| |
| b |
] ]
1 1

Figure 14 : Interactions Charger les bacs
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EF01.04 Ranger les bacs | Le MagAuto doit ranger les bacs
wSD-Interactions» |
gd [Interaction] DS Ranger les bacs [ DS Ranger les bacs |
wblocks ablocks xblocks «blocks
«Systéme externes wSystémen «Systéme externes «Systéme externes
: Bac : MagAuto : Robot mobile OMRON : 5l Progress4.0
T T T T
| | | |
| | | |
: ! Présence robot mobile | :
| |
| |
] ]
: Ranger le bac :
! Prize bac :
Déplace bac :
|
]
ldentifiant bac |
|
|
Déplace bac :
|
Pose bac :
|
Bac posé |
]
o |
Fin de rangement :
L] ]
| |
| |
| |
] == ]
| | |
I | | E
I ! Fin rangement[=] e
] T
| |
| | 5.?
| |
] ]
| T |
| | | |
| | | |
Figure 15 : Interactions Ranger les bacs
EF01.05 Exploiter en TP Lors d'enseignements, le MagAuto doit permettre

d'exploiter en TP

wS0-Interactions»

=d [Interaction] DS Exploiter en TP[ DS Exploiter en TP ]

: Ingénieur du péle

wblocks
Systémen

: MagAuto

-

Signale mode TP

13
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Figure 16 : Interactions Exploiter en TP

5.1.2. Phase maintenance

EF02 | Fournir des diagnostics | Le MagAuto doit fournir des diagnostics

sd [Interaction] S0 Fournir des diagnostics [ SO Fournir des diagnostics ]

«S0-Interactions» |

wblocks
Systémen

: MagAuto

: Ingénieur du pdle & |

Fournir des diagnostics

Demande de diagnostic

Diagnostic

Figure 17 : Interactions Fournir des diagnostics

5.2. Exigences de performance

Identifiant Nom de I’exigence

Description

EPO1 Opérer a des vitesses
supérieures a 250mm/s

Le MagAuto doit opérer : prise/déplacement/pose des bacs a des vitesses
supérieures a 250mm/s pour étre démonstratives.

5.3. Exigences d’interface

homme/machine facilitant
les taches du magasinier

Identifiant Nom de I’exigence Description
EIO1 Communiquer sans fil avec | Le MagAuto doit communiquer sans fil avec le robot mobile.
le robot mobile
ElI02 Disposer d’une interface | Le MagAuto doit disposer d’une interface homme/machine facilitant les taches

du magasinier.

via une puce RFID

EIO3 Assurer une bonne | Le MagAuto doit assurer une bonne compliance avec les bacs plastiques pour
compliance avec les bacs | éviter leur détérioration.
plastiques

EIO4 Communiquer avec le | Le MagAuto doit communiquer avec le systeme d’information de Progress 4.0.
systeme d’information de
Progress 4.0

EIO5 Intégrer un agent Jade Le MagAuto doit intégrer un agent Jade pour le pilotage applicatif de Progress4.0

(gestion des jobs de logistique).
ElO6 Communiquer avec les bacs | Le MagAuto doit communiquer avec les bacs plastiques via une puce RFID

contenant au minimum un identifiant unique.

14




5.4. Exigences de contrainte

Systeme MagAuto — Exigences systeme

maximale hors-tout de
200x200x200 mm

Identifiant Nom de I’exigence Description
ECO1 Stocker au minimum 40 | Le MagAuto doit stocker au minimum 40 bacs plastiques.
bacs plastiques
ECO2 Stocker des bacs de taille | En cohérence avec le projet « Progress 4.0 » et ses produits, le MagAuto doit

stocker des bacs de taille maximale hors-tout de 200x200x200mm.

encombrement maximal de
2,00m x 2,00m x 1,80m

ECO3 Stocker des bacs de masse | En cohérence avec le projet « Progress 4.0 » et ses produits, le MagAuto doit
maximale de 0,5kg stocker des bacs de masse maximale de 0,5kg avec les produits contenus.

ECO4 Etre réalisé dans un souci | Le MagAuto doit &tre réalisé dans un souci d’esthétisme pour s’intégrer au reste
d’esthétisme de I'atelier.

ECO5 Permettre un chargement | Le MagAuto doit permettre un chargement manuel ergonomique par
manuel ergonomique par | 'opérateur.
I'opérateur

ECO06 Etre localisé dans I'atelier Le MagAuto doit étre localisé dans I’atelier du pdle (sol plan en béton).

ECO7 Respecter un | Le MagAuto doit respecter un encombrement maximal de 2,00m x 2,00m x

1,80m (LxIxH).

ECO8 Pouvoir  étre déplacé | Le MagAuto doit pouvoir étre déplacé facilement avec les équipements
facilement disponibles sur place (Tire-Palette, ...).

ECO9 Utiliser exclusivement | Le MagAuto doit utiliser exclusivement I'énergie électrique.
I’énergie électrique

EC10 Garantir la sécurité des | Le MagAuto doit garantir la sécurité des personnes dans toutes les phases
personnes d’utilisation, pédagogique ou non.

EC11 Charger des robots mobiles | Le MagAuto doit charger des robots mobiles de type OMRON LD-60.
de type OMRON LD-60

EC12 Utiliser un cobot Le MagAuto doit utiliser un cobot pour manipuler les bacs.

EC13 Avoir une forme cylindrique | Le MagAuto doit avoir une aire de rangement de forme cylindrique

5.5. Exigences de validation

Identifiant Nom de I’exigence Description
EVO1 Etre testé en opérations | Le MagAuto doit étre testé en opérations répétées sur au moins 2h avec les 4
répétées scénarios Entrer/Sortir/Charger/Ranger mixés (ordre aléatoire).

6 VALIDATION DES EXIGENCES SYSTEME

Mise a jour par Jean-Yves Bron le
28/01/2022

Vérifié par Y le //20 Validé parZle //20
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ANNEXE — MIATRICES DE TRACABILITE

Sy

stéeme MagAuto — Exigences systeme

Legend
1 DeriveReqt
A Trace

E- El Besoins [Deﬁnlr Ies besmns des partles prenantes]

[15]

Etre configuré et programme--

-

[ Exigences [Définir les exigences sy-3

El-[] Exigences [Définir les exigences systémes]

...[R] EC01 Stocker au minimum 40 bacs plastiques
.. R] FiC02 Stocker des bacs de taille maximale hors-tout de
.[R] EC03 Stocker des bacs de masse maximale de 0, Skg
..[B] EC04 Etre réalisé dans un soud d'esthétisme

..[ ] EC05 Permettre un chargement manuel Ergonomlque&
..[R] ECOE Etre localisé dans Iatelier dﬁm]'c N8
..[ ] ECO7 Respecter un Encombremlg\ m Lﬁhm
.[/] EC02 Pouveir &tre déplacé facile

... R] EC0% Utiliser exdusivement I’énergie Electrique

..[ ] EC 10 Garantir |a sécurité des personnes

..[B] EC 11 Charger des robots mobiles de type OMROM LD
...[R] FiZ12 Utiliser un cobot

.[R] EC 13 Avoir une forme cylindrique
.. Rl EF00 Automatiser le stockage et les flux de produits &
.. ] EF01 Stocker les bacs de produits Progress4.0
.[R] EF01.01 Entrer les bacs

...[R] EF01.02 Sortir les bacs

..[R] EF01.03 Charger les bacs

..[R] EF01,04 Ranger les bacs

..[ ] EF01.05 Exploiter en TP

.[”] EF02 Fournir des diagnostics

..[&] F101 Communiquer sans fil avec le robot mobile
... R] 102 Disposer d'une interface homme fmachine faditar
.. R £103 Assurer une bonne compliance avec les bacs plas
.. [&] FI04 Communiquer avec le systéme d’lnformaﬁorﬁie =
.[R] E105 Intégrer un agent Jade T eachi.ﬂ

... [H] E105 Commull:li e A qgrg'[ﬁh@@&F%
@ alﬁ@ﬁr}.er @%\qﬁlﬁa& upeneures a 250mm/s

=&l BC02 Stacker des bacs de taille m

= |[&] BC03 Stacker des bacs de masse n
= |[&] BCO4 Etre réalisé dans un souc d'e
= |[R] BCOS Permettre un chargement m:
= |[&] BCOE Ebre localisé dans 'atelier -

= |[&] BCO7 Respecter un encombrement
= |[B] BCOS Pouvair Etre déplacé Facilzme
= |[B] BC09 Utiliser exclusivernent Fénerc
= \[B] BC10 Garantir la séeurité des pers:
= |[R] BC11 Charger des robots mobiles ¢

= |[R] BI01 Communiquer sans fil avec le-
| [&] BI102 Disposer dune interface ham:

“y = I[R] BCO1 Stocker au minimum 40 bacs -
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= |[&] B10% Assurer une bonne complianc--

=&l BI04 Communiquer avec le systém--

=B BIOS Intégrer un agent Jade -

=&l BIOG Communiquer avec les bacs w-

=Bl BOO1 Passer en mode + Progress «-

= |[R] BP0 Opérer 4 des vitesses supéri--

= |[R] B=00 Automatiser le stockage et le--

= [&] B501 Ranger, stocker et délivrer le--

=1[R] B50:

ra | [R] BS0102 Décharger un ou plusieurs--

= |[&] B50% Détecter des défaillances -
t R B50101 Charger un ou plusisurs be-
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[ Besnins [Définir les besoins des par-&

|

=[] ECO1 Stocker au minimurn 40 bacs - D

= I[&] EC0Z Stocker des bacs de taille m

"

=[] ECO3 Stocker des bacs de masse

= |[& EC04 Etre réalisé dans un souci d'e

r | (Rl ECOS Permettre un chargement me

= |[& ECOE Etre localisé dans Fatelier -

= |[®] ECO7 Respecter un encombrement

=[] ECOS Pouvoir &tre déplacé Facilem:

w

= |[&] ECO2 Ltiliser exclusivement [&nerc

=[] EC10 Garantir la sécurité des perse

] Exigences [Deﬁnlr Ies E)ugences systemes]

r|[R] EC11 Charger des robots mobiles ¢

=R ECi:

Utilisar ur cabigk e,

= 1[&] EC13 Avair une Forme cylindrique -

=[] EFO0 Automatiser le stockage et e

W [R] EFO1.01 Entrer les Bacs -
a|[R] EFO1.02 Sortir les bacs e

W [EB] EFO1.03 Charger les Bacg .
a|[R] EFO01.04 Ranger les bagg -

= |[E] EF01.05 Exploitar gmn TP

=I[R EFo:

Fournir des diagnostics -

o

r | (Rl E101 Communiquer sans fil avec e
~ 1 [&] E102 Disposer d'une interface hom--

EYOl Frre testé en anérations réne

[El

= [E] E104 Communiquer avec le systém--
= [&] E106 Communiquer avec les bacs -
= |[&] EPO1 Opérer 3 des vitesses supéri--

= |[&] E102 Assurer une bonne complianc--
= |[&] EI105 Intégrer un agent Jade -

E-[] Exigences [Définir les exigences systémes]

..[®] ECO1 Stocker au minimum 40 bacs plastiques
..[®] EC02 Stocker des bacs de taille maximale hors-tout de
..[®] ECOZ Stocker des bacs de masse maximale de 0, 5kg
..[B] EC04 Etre réalisé dans un soud d'esthétisme

..[®] EC0S Permetire un chargement manuel ergonom|quer_j
..[&] EC4 Bire localisé dans |'atelier gdem‘c
..[’] ECO7 Respecter un encombremg\?
..[R] EC0S Pouvoir tre déplacé haleg’en

..[R] EC0% Utiliser exdusivement I'€nergie électrique

..[B] EC 10 Garantir la sécurité des personnes

..[®] EC11 Charger des robots mobiles de type OMRON LD
..[®] EC 12 Utiliser un cobat

.[R’] EC13 Avair une forme cylindrique

.. [R] EF00 Automatiser le stockage et les flux de produits &
..[®] EF01 Stocker les bacs de produits Progress4.0

...[”] EF01.01 Entrer les bacs

..[®] EF01.02 Sortir les bacs

...[”] EF01.02 Charger les bacs

..[R] EF01.04 Ranger les bacs

..[®’] EF01.05 Exploiter en TP

..[R] EF0Z Fournir des diagnostics

...[®] EI01 Communiguer sans fil avec le robot mobile

..[R] EI02 Disposer d'une interface homme /machine facilita
.. [®] E103 Assurer une bonne compliance avec les bacs pla
..[R] EI04 Communiquer avec le systéme d’lnformaﬁoqll\jie F
..[®] EI05 Intégrer un agent Jade Ta ac‘(“ﬁ.ﬂ

..[R] EI08 Comm @f@,ﬂ.@cﬁ%\r ac{,‘l qgrg'(ﬁhggli\-{FE)
----@E@@%erer @gwﬁ'ﬁ&@lpeneures & 250mmj's

ste en opérations répétées
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