Systeme ProtecSys
Exigences systeme
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Systéme ProtecSys — Exigences systéme

1. INTRODUCTION

1.1. Objet

Le contexte de I’étude porte sur I'automatisation d’un flux de déchets radioactifs au sein d’un centre
de retraitement de déchets nucléaires. Pour cette étude menée dans un cadre similaire a celui du
concours RobAFIS™ 2018, il s’agit de réaliser un prototype dans un environnement maquetté.
L'objet de ce document est d’établir I'ensemble des exigences systeme auxquelles doit répondre le
Systéme ProtecSys 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 : ProtecSys - Besoins des parties prenantes V1-2.pdf.

1.3. Terminologie

Dans ce document, le systeme étudié est nommé indifféremment « Systeme ProtecSys » ou «
ProtecSys ». De méme le sous-systeme robotique est nommé indifféremment « Robot » ou « Robot
mobile ». Les personnels intégrés au systeme sont identifiés comme faisant partie de I'équipe
ProtecSys des étudiants participants au concours.

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

«RD-PFMS»
req [«Systéme» Block] ProtecSys [PFMS_Protec Sys]
(2] «Exigence-Finalité»
Les opérateurs du centre Automatiser les flux des conteneurs de déchets radioactifs

de retraitement des
déchets nucléaires ne
devraient pas étre en Le systéme doit automatiser les flux des conteneurs de déchets

contact direct avec des radioactifs au sein du centre de retraitement sans présence humaine
déchets radioactifs ou dans les zones de préparation et de confinement.

leurs conteneurs.

_«derivey | ID =EF00

"1" «deriveReqt»
«Block,Systéme» e «Exigence-Mission»
ProtecSys Déplacer les conteneurs de déchets radioactifs

| «satisfy»,

ID =EF01

Le systéme doit déplacer les conteneurs de déchets radioactifs.

Figure 1 : Synthese : Probleme - Finalité — Mission — Systéme
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2.2. Cycle de vie

a3 TMD-Cycle de vies
stm [«Systemes Block] ProtecSys [Cycle de vie ProtecSys]

J

[ Conception_Realisation |

\]/ Début_audit

b Audit_de_configuration

Début_essails

[Essais_Mise_aUJmint ‘

| \

Debut_Cualification
Autorisation_opérateur

[ Qualification_opérationnelle
_Securité

Maintenance

< Maintenance_effectuge
\]/ Fin_Qualification

| Retrait |

Fin_projet

Figure 2 : Cycle de vie
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2.3. Parties prenantes impliquées

«BOD-Contextes
bdd [«Systémen Block] FProtecSys [Conception_Realisation]

O O

zBlock, Systémes ‘E
Contraint ProtecSys Concoit
v L

Organisation_RobAFIS Equipe_ProtecSys

Figure 3 : Contexte en phase de vie Conception et réalisation

«BDD-Contexte»
bdd [«Systéme» Block] ProtecSys [Audit_de_configuration]

' «Block,Systéme externe»
| Circuit_de_vitesse
| Audite ‘ |
«Block, Systéme» )
.| ProtecSys Evolug_sur
Organisation_RobAFIS [ ‘ e
--—,_____E_e_si | Balance
| " Evalue
Installe | «Block,Systéme externex
N Gabarit
Mesure ™}

Jur&jddit

Equipe_ProtecSys

Figure 4 : Contexte en phase de vie Audit de configuration
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«BOD-Contextex
bdd [«Systéme» Block] ProtecSys [Essais_Mise_au_ point]

O

Met au point

«Block Systémes 3
ProtecSys

Evolue~dans

Equipe_ProtecSys

- —

Déplace

O

Autorise

Organisation_RobAFIS

se

«Block Systéme externes
Centre de_retraitement

«Block, Systéme externes
Conteneur

Contient

«Block, Systéme externes
Déchet Radioactif

«Block, Systéme externes
Systeme Vidéo

Figure 5 : Contexte en phase de vie Essais et mise au point
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«BOD-Contextes

bdd [«Systéme» Block] ProtecSys [Qualification_opérationnelle]

O

Organise

Organisation_RobAFIS

@

Juge de plateau

Opérateur_de_sécurité

Evolue ns

«Block Systéme 3
ProtecSys

Autoris

O Installe

Equipe_ProtecSys

Deplace

Bruite

O

Fublic

«Block, Systéme externes
Centre_de retraitement

uBlock,Systéme externes
Conteneur

Contient

uBlock,Systéme externes
Déchet_Radioactif

uBlock,Systéme externes
Systeme Video

Figure 6 : Contexte en phase de vie Qualification opérationnelle
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«BDD-Contextes
bdd [«Systémes Block] ProtecSys

O

traint

[Maintenance]

«Block Systéme 2| E

ProtecSys

Organisation_RobAFIS

O

orise

Operateur_de_securite

I

Equipe_ProtecSys

«Block Systéme externes
Centre_de retraitement

e _dans

O
|

Public

Figure 7 : Contexte en phase de vie Maintenance

«BOD-Contextes

bdd [«Systémens Block] ProtecSys [Retrait]

O

Contraint

«Block Systéme» "3,
ProtecSys

)

Organisation_RobAFIS

Retire_Range

U

Equipe_ProtecSys

Figure 8 : Contexte en phase de vie Retrait
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3. DEFINITION DES CONCEPTS SYSTEME

«Block,Systéme 0&
ProtecSys

S

.\,

| | \ Y

L

-~
Al

\'\

‘opérations depuis la salle de

LY

i
|
L}
|

«BDD-Concepts»
bdd [«Systéme» Block] ProtecSys [Concepts_Systemes]

Les téléopérations du robot
mobile sont réalisées par un
opérateur de téléopération
qualifié depuis la salle de
commande et de contrdle via
une IHM déportée.

L'opérateur superviseur
supervise 'ensemble des

commande et de contréle.

L'opérateur de maintenance
assure les opérations de
maintenance depuis la salle
blanche.

Le dossier de conception et
les procédures de
maintenance sont accessibles
informatiquement.

\ | En qualification opérationnelle,

le robot suit la ligne noire en
mode automatique sans
téléguidage.

Lors de la prise en charge du

' conteneur dans la zone de

transfert, l'orientation de son
anse est perpendiculaire a la
ligne noire venant de la zone
de maintenance.

Il s'agit de garantir que la personne
occupant ce poste détienne les
qualifications et habilitations pour
réaliser des manipulations en milieu
nucléaire.

Il s'agit de garantir les prises de
décisions au sein de I'équipe pour
limiter les risques.

Il s'agit de garantir que la personne
occupant ce poste ait les
compeétences et qu'elle puisse
accéder a la zone de maintenance.

Il s'agit d'en faciliter 'acceés et la
consultation a distance.

Il s’agit de favoriser la performance et
la sécurité.

Il s"agit de limiter les déplacements
du robot pour limiter les risques.

Figure 9 : Concepts systeme




Systéme ProtecSys — Exigences systéme
4. UTILISATIONS DU SYSTEME

4.1. Architecture initiale

Les contraintes exprimées par la MOA imposent une premiére architecture du systeme.

«BDD-Architectures
bdd [«Systémes Block] ProtecSys [Architecture ProtecSys]

«Block, Systémes 3
ProtecSys

1
1 1
A
«Block, Sous-systéme «Block, Sous-systéme

Robot IHM_Déportée

6
1 U ﬂ
uBlock, Sous-systémes JL

T
|

: E Opérateur_maintenance :
Dossier_Développement P - Opérateur_téleopération

Operateur_supemnviseur

Figure 10 : Architecture initiale

Ici, les phases de conception et de retrait ne donnent pas lieu a une utilisation du systeme, tandis
que les phases qualification opérationnelle et maintenance ont été regroupées du fait de leur
temporalité commune.
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4.2. Phase audit de configuration

QO

Organisation
_RobAFIS

O

Jury_audit

I

«UCD-Supports

ProtecSys en Audit de Configuration

N

Auditer la
configuration

wincludes

o Veérifier la
“'”*3",”*1“ conformité
7, aincludex gincludes
w j Verfier les

vitesses

Veérifier la
maintenabilité

uc [«PKG-R52 4-7T» Package] Exigences _systéme [Audit_de configuration]

Balance

Gabarit

[\

Circuit_de vitesse

Equipe_ProtecSys

Figure 11 : Cas d’utilisation en phase audit de configuration
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4.3. Phase essais et mise au point

«UCD-Supports

O

Equipe_ProtecSys

O

ProtecSys en Essais et Mise au point

Mettre au point

/,//

Organisation_RobAFIS

uc [«PKG-RS2 4-T» Package] Exigences systéme [Essais_Mise au_point]

Centre_de_retraitement

Conteneur

Systéme Vidéo

Figure 12 : Cas d’utilisation en phase Essais et mise au point
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4.4. Phase qualification opérationnelle et maintenance

«UCD-Exploitations
uc [«PKG-R52 4-Ts Package] Exigences_systéme [Qualification_opérationnelle]

ProtecSys en Qualification opérationnelle

Déplacer les

%}o

conteneurs de déchets Centre_de_retraitement

Organisation

radioactifs

_RobAFIS

v

gincludes

-

o Systeme Vidéo
Déplacer un
conteneur
Opérateur_de
_securite . Conteneur
gextends o

Maintenir en

qualification

==

Equipe_ProtecSys

Figure 13 : Cas d’utilisation en phase qualification opérationnelle et maintenance
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5. EXIGENCES SYSTEME

Systeme

5.1. Exigences fonctionnelles

ProtecSys — Exigences systéme

Déplacer les
conteneurs de
déchets radioactifs

Déplacer un
canteneur

Maintenir en
qualification

«RD-Exigences fonctionnelless
req [«Systémes Block] ProtecSys [EF_ProtecSys]

«Exigence-Finalités
Automatiser les flux des conteneurs de déchets radioactifs

ID = EFOO

Le systéme doit automatiser les flux des conteneurs de déchets
radioactifs au sein du centre de retraitement sans présence humaine
dans les zones de préparation et de confinement,

qderln{eF&eqtm

sExigence-Missions
Deéplacer les conteneurs de déchets radioactifs

arefines
""" | D = EFO1
Le systéme doit déplacer les conteneurs de déchets radioactifs.
aderiveReqts; :
«Exigence-Fonctionnellex
e Déplacer un n::nntn:aneur

ID = EFOL.1

Le systéme doit déplacer un conteneur,

aderiveReqts

«Exigence-Fonctio nhelle::
Maintenir en qualification

retner)

ID = EFOL 1.1

Le systéme doit maintenir en qualification.

13
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Auditer la
configuration

Yeérifier |a
conformité

Veérifier les
vitesses

Verifier la
maintenabilité

Weérifier IHM

Mettre au point

«derveReqts;

Auditer la configuration

«Exigence-Fonctionnelles

grefines | ID =EFDL.2
Le systéme doit auditer la configuration. E
AR :

aderiveReqts | :
«Exigence-Fonctionnalies '

| Vérifier la conformité

_arefings-, : - ;
ID = EF01.2.1 5 : :

Le systéme doit vérifier la conformité, E

SN | !

aderiveReqts ! :

E uExigenEn:ehFunctiunneII&n '

| Vérifier les vitesses !

_arefines - : : :
ID=EFD01.2.1.1 ! ! :

Le systéme doit '-.-'érifier les viﬁesses. '
aderiveReqts |

uExigEHiD&—FUI‘IDtiUI‘IHEIIEn

Vérifier la maintenabilité

arefines : ;
""""" ID =EFD1.2.2 ' :
Le systéme daoit verifier la maﬁ‘ntenal:uilité. :
aderiveReqts

«Exigence-Fonctionnelles E

Vérifier IHM

refine :
FEEEEE S D = EFOL.2.3 :
Le systéme dait veérifier I'THM. I

-:acl:leriw:él:ieqtn

«Exigence-Fonctionneles
Mettre au point

==

ID = EFOL.3

Le systéme doit mettre au paint,

Figure 14 : Exigences fonctionnelles
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déchets radioactifs présence humaine dans
confinement.

Identifiant | Nom de I'exigence Description
EFOO0 Automatiser les flux | Le systeme doit automatiser les flux des conteneurs de
des conteneurs de déchets radioactifs au sein du centre de retraitement sans

les zones de préparation et de

aEtats systémes
stm [«Systémes Block] ProtecSys [Etats ProtecSys]

En_Essais_ Mise_au_point

Fin Finale

Autorise_Mise_au_point En attente

Fin Mise au point

Dem gualification

|

En_qgualification_opérationnelle

q/ Fin_Qualification

En_attente_deplacement =

Dem| depart
Fin| deplacement

En_déeplacement_conteneur

Autorise| intervention
Dem | reprise

En_maintenance qualification

Fin_maintenance

Dem_audit

7

Fin_audit

En_audit_de_configuration

. Dem_IHM
Dem_conformite En_attente_vérification |~ — En_vérification_[HM

< Fin_IHM

Top_départ

En_verfication_vitesse || .
Fin_conformite

En_vérification_conformité Dem | maintenabilité Fineraintenabilité

En_vérification_maintenabilité

Figure 15 : Etats du systéme
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5.1.1. Phase qualification opérationnelle et maintenance

Le systeme doit déplacer les conteneurs de déchets

a
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s (Juonesedaid spuewaq
| | (Jasteny
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Déplacer les conteneurs

Interactions
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EF01.1

Déplacer un conteneur Le systéme doit déplacer un conteneur.
sd [Use Case] Déplacer un conteneur [DS Déplacer_un_conteneur]
:Opérateur_té IHM_Déportée ‘Robot :Conteneur | | :Centre_de_re Systéme
|éopération traitement _Vidéo
7 | Duplique_écran() I <

bt

% Lance début -mission()
“1 | Ordre début._mission()

Prét_pour_prise()

Vitesse reelle()”

L,

l

|

|

|
 Déplace_en|zone_transfert_V80()
# Ligne_noire() |

Vs

Zone_jaune()

Affiche_prét|_pour_prise()

Téléopére prise()
=

Fin_prise()

Ordres téléopéré
o

-]

Ty
<

5()

rise_en_charge()

|
|
|

_Plise_conteheur()

|

17
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sd [Use Case] Déplacer un conteneur [0S Déplacer_un_conteneur]

:Opérateur_te
leopération

IHM_Deéportée

‘Fobot

Conteneur

:Centre_de re
traitement

‘Systeme
_Vidéo

Affiche _prét

Prat '_{uu r_dépose()

Teléopére pose

| paur déepose()

()
Ordres télé

Fin dépose()

7

Ordre_fin_déplacement()

Ordre _repri d_déplacemenﬂl[}
Déplace_au_sas_entrée_V&(0)
Ligne noire()

Ligne rouge()

ES

Dépose_cont

arations()
Deplace en

eneur_Evacue |

zone V15()

Dépose()
Dé place aL

Zone enﬁ:rui&ismentl[}

-

Déplace _en

|
|
;

5as sortie() N

Zone maintenanc

Ligne naire()

fone verte()

2l

|
|

%et_en_veillh{] T
|

18
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sd [Use Case] Déplacer un conteneur [DS Déplacer_un_conteneur]

‘Opérateur_de | | :Opérateur_su :Opérateur_te ‘IHM_Deéporte ‘Robot
_securité pemnviseur |éopération E

En cas de defalllance
Demand& mtewentlon()

|
|
|

Autonse() .
”~

Gére_maintenance_en_qualiﬁcatioL()

En cas de’ depassement du temps autorisé ou d'un nombre de pmpts négatifs

. Signifie_. arretxmfsszon() |
e

[ J Demande_arrét mission() |
o
7 Arréte_mission()

|
|
|
|
|
¢ | |
|
|
|
|
|

Ordre_arrét_mission()
“1 | Met_en

veille()

T <

Demande. intervention()

hutonse(} ~

Au retour en zone de malntenance ou aprés arret de la mission ‘

Maintient_en_qu:aliﬁcation()

et 7 ‘

Figure 17 : Interactions Déplacer un conteneur
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EF01.1.1

Maintenir en qualification

Le systéeme doit maintenir en qualification.

sd [Use Case] Maintenir en qualification [DS Maintenir_en_qualification]

:Opérateur_su
perviseur

:Opérateur_té
|éopération

intenance

:Opérateur_m | | :IHM_Dé ‘Robot

portée

:Centre_de_re
traitement

.-/ ’
/

Maintenance curative : perte de ligne noire

~~ Demande repoSitionnement()

U

| |
| |
| |
| |

Téléopére deplacements() >

Fin repositionrfément()

-

Ordre_reprise_

Ordres_télgéolgeratlons()
_noire()

mission()

Malntenance curative : conteneur non pris en charge

~ Demande retgur()

_~ Fin_retour()

|
|

Y — — 1

s

Téléopére déplé@:ements()

|

Demande_intervention()

Fin_intervention()

Maintient()

Initialise()

Demande_reprise()

-

Téléopére reprise()

- |Ordres teléoperatlons()

41 Retourne_. z&ne
malntenancle()

"
|
l
|
|
R
W Ordre reg@-‘se_

|
|
|
|
posutlonneJ[ sur_ligne_
|
|
|
|
|
|
|
|

ne verte ‘
|
|
|
|
|
|
|
|

début_misLion()

20
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sd [Use Case] Maintenir en qualification [DS Maintenir_en_qualification]

| :Opérateur_su | | :Opérateur_té | | :Opérateur_m| | :IHM_Dé | | :Robot | | :Centre_de_re |
. perviseur | | léopération | | intenance | | portée | | || traitement

Maintenance préventive
Demande_maintenance()

! ; ' | Remplace _ré serve_énergig()

Figure 18 : Interactions maintenir en qualification

5.1.2. Phase auditer la configuration

EF01.2 Auditer la configuration Le systéme doit auditer la configuration.

«Intéractions»
sd [Use Case] Auditer la configuration [DS Auditer_la_configuration]

' :Organisation_RobAFIS | | :Opérateur_supenviseur |

/ ﬁ Demande_audit_configuration()

| | Demande_conformité()

Vérifie_conformité()

j_ Demande_maintenabilité()

“| | Vérifie_maintenabilité()

Demande_IHM() ~1 |
| [ 7 | verifie_IHM()

Figure 19 : Interactions Auditer la configuration
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EF01.2.1

Vérifier la conformité Le systeme doit vérifier la conformité.

«Intéractions»

sd [Use Case] Veérifier la conformité [DS Vérifier_conformité]

: Dépose_au_déL_aﬂ()

:Opérateur_su | ‘Robot :Balance Gabarit | | :Circuit_de_ | | :Jury_audit
perviseur | vitesse
7 | | [ |
. Dépose() N | ‘ ‘
| Appuie() i | |
% Reléve la_masse() ~
xMasse() | ] 7
Retire() - | [ s
| | |
E0301) U | | |
|
Installe() ; l ~) _
! | 71 Vérifie_les_dimensions() -
| : ‘Conformité_dimensions() _
Retire)  ~ i ; ‘ “7
' | | |
l

Lot

|
|
|
X |
Donne_top_départ() ~~

-

Prend position de départ()

|

o~

L™

|

| |
'Vériﬁe_vitesses(lj [ |
| |

-J |

|
T |

J

T

Figure 20 : Interactions Vérifier la conformité
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EF01.2.1.1 Vérifier les vitesses Le systeme doit vérifier les vitesses.

«Intéractions»
sd [Use Case] Veérifier les vitesses [DS Vérifier_vitesses]

:Opérateur_ | | :Opérateur_té | | :IHM_Déportée ‘Robot | | :Circuit_de_ Jury_audit
superviseur léopération ; vitesse

— S — —
|
|

Donne_ordre.depart()
“1 | Lance_vérif vite;ses() |

| A
{ ' | Ordre_vérif vitesses() |

Se_déplace |a_80()

1 | Début_déplacement()
'. 1

Vitesse_reelle() .
| | Vitesse_affichée() : |
| Ligne_rouge() 1'
| K  Position_intermédiaire()
Se_déplace 3 15)

\\ /!

Vitesse_reelle() :
| | Vitesse_affichée() ; ~J

I

‘ Armyée_noire() | |

| ' Fin_déplacement()
| |

Retire() < |
>

| | 1

Figure 21 : Interactions Vérifier les vitesses
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EF01.2.2 Vérifier la maintenabilité Le systeme doit vérifier la
maintenabilité.

sd [Use Case] Veérifier la maintenabilite [DS Verifier_maintenabilite]

| ‘Opérateur_m | | ‘Robot | - Jury_audit
aintenance
Indique_procédure() ~~
 Evalue_exécution()
Explique_procédure()
Reéalise_procédure()-.

Figure 22 : Interactions Vérifier la maintenabilité

EF01.2.3 Vérifier IHM Le systéme doit vérifier I'lHM.

sd [Use Case] Vérifier IHM [DS Verifier_IHM]

| :Opérateur_té | | :IHM _Déportée | | -Jury audit
| léopération f

| Visualise()

Evalue()

' Prend_npte_usage_in_situ()

Figure 23 : Interactions Vérifier '|lHM
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5.1.3. Phase mettre au point

EF01.3 Mettre au point Le systeme doit mettre au point.

sd [Use Case] Mettre au point [DS Mettre_au_point]

:Organisation ':E'quipe_P‘ IHM_Deé " Robot :Centre_de_ ' -Conten | | Systeme ‘
_RobAFIS rotecSys portée retraitement eur _Vidéo

- Autorise_Mise_au_point()

Test liaison vidéo j
. | Branche(}. |

Connecte()

- | Initialise). el

Retour_Vidéo() |

Etalonnage (vitesse, capteurs, actionnéurs, ...)
Demande_éetalonnage() .
| | Ordre étalonnage()
| |Interaction()

' | Retour_étalonnage() |
Resultat_étalonnage() -

Essais et mise au point | | ]
Demande-fonctionnalité()

T | Ordre fonctionnalité()

| Interaction()

| |Retour_fonctignnalité()
Resultat_fohc!iennalité() )

Interaction() |

Figure 24 : Interactions Mettre au point

5.2. Exigences de performance

Identifiant | Nom de I’exigence Description
EPO1 Mettre au plus 480s | Le systeme doit mettre au plus 480s pour déplacer le
conteneur (+16 points en qualification).
EPO1.1 Mettre au plus 420s | Le systeme doit mettre au plus 420s pour déplacer le
avec bonification conteneur avec bonification (+4 points en qualification).
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5.3. Exigences d’interface

Identifiant

Nom de I’exigence

Description

ElO1

Disposer d’une sortie
vidéo

Le systéeme doit disposer d’une sortie vidéo au format VGA
ou DVI ou HDMI qui permet la projection pour le public des
IHM dans la salle de commande et de contrdle.

Bluetooth entre IHM
et Robot

EI02 Utiliser I'anse de Le systeme doit utiliser I'anse de levage du conteneur.
levage du conteneur

EIO3 Communiquer avec Le systéme doit communiquer avec I'organisation RobAFIS et
I'organisation ses représentants (opérateur de sécurité, jury d'audit, ...) via
RobAFIS via I'équipe | les opérateurs de ProtecSys.
ProtecSys

EIO4 Communiquer en Le systéme doit communiquer en Bluetooth entre I'lHM et le

Robot.

5.4. Exigences opérationnelles

téléopérations
depuis la salle de
commande

Identifiant | Nom de I'exigence Description

EO01 Réaliser 3 Le systéeme doit réaliser 3 déplacements d'un conteneur sur
déplacements d'un une période de 4h sans autres maintenances que celles
conteneur en 4h autorisées en qualification.

EO02 Réaliser les Le systéme doit réaliser les téléopérations/téléguidages

depuis la salle de commande et de controle.

en mode
automatique

EOO03 Téléopérer dans les | Le systeme doit téléopérer le robot mobile dans les
situations a risques situations a forts risques : prise/pose du conteneur,
déplacements en zone de confinement.
EOQ04 Porter le conteneur | Le systeme doit porter le conteneur verticalement et sans
verticalement contact avec le sol (-1 point en qualification).
EOO05 Suivre la ligne noire | Le systéme doit, en qualification opérationnelle, suivre la

ligne noire en mode automatique sans téléguidage.

5.5. Exigences de contrainte

Identifiant

Nom de I’exigence

Description

ECO1

Opérer au sein du
centre de
retraitement

Le systeme doit opérer au sein du centre de retraitement tel
gue défini en annexe 1.
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ECO1.1 Eviter les Zones Le systéme doit éviter de pénétrer dans les Zones Interdites
Interdites au Robot au Robot de la zone de préparation (-4 points en

qualification).

ECO01.2 Eviter les parois Le systeme doit éviter tout contact avec les parois verticales :
verticales bordure extérieure, séparation des zones de préparation et

de confinement (-1 point en qualification).

ECO1.3 Opérer dans les Le systeme doit opérer dans les conditions climatiques
conditions courantes dans le centre de retraitement : - Température
climatiques ambiante entre 10 °C et 32 °C; - Pression atmosphérique
courantes entre 1000 et 1030 mb; - Hygrométrie entre 40 et 75 %.

ECO01.4 Opérer dans des Le systeme doit opérer dans des conditions d'éclairage
conditions courantes : - éclairage homogene, excepté les zones
d'éclairage courantes | d’'ombres produites par les objets présents dans les zones de

préparation et de confinement ; - intensité lumineuse dans
ces zones comprise entre 100 et 300 Lumen/m?2.

ECO2 Utiliser le conteneur | Le systeme doit utiliser le conteneur tel que spécifié en
spécifié annexe 2.

EC02.1 Eviter tout choc du Le systéeme doit éviter tout choc du conteneur (-2 points en
conteneur qualification).

EC02.2 Prendre en charge le | Le systeme doit prendre en charge le conteneur dans la zone
conteneur avec anse | de transfert avec une orientation de son anse
perpendiculaire perpendiculaire a la ligne noire venant de la zone de

maintenance.

ECO3 Utiliser un robot Le systeme doit utiliser un robot mobile.
mobile

EC03.1 Ne pas excéder 1200 | Le systéeme doit utiliser un robot mobile, en ordre de marche,
g d'une masse n'excédant pas 1200 g.

EC03.2 Ne pas dépaser 300 | Le systeme doit utiliser un robot mobile, en ordre de marche,
mm de longueur d'une longueur ne dépassant pas 300 mm.

ECO4 Respecter les Le systéme doit respecter les limitations de vitesse de
limations de vitesses | déplacement du robot mobile autorisées dans les zones a
de déplacement du risques (en accord avec les instances de régulation des
robot mobile activités nucléaires).

EC04.1 Ne pas dépasser la Le systéeme doit ne pas dépasser la vitesse de 80mm/s dans la
vitesse de 80 zone de préparation (-2 points en qualification).

EC04.2 Ne pas dépasser la Le systeme doit ne pas dépasser la vitesse de 15mm/s dans la
vitesse de 15 zone de confinement (-4 points en qualification).

ECO5 Retransmettre les Le systeme doit retransmettre les IHM sur la sortie vidéo
IHM pour le public.

EC05.1 Afficher la vitesse En qualification et en audit, le systeme doit afficher, en

réelle du robot

permanence sur I'l[HM active, la vitesse réelle de
déplacement du robot en vert si la limitation est respectée et
en rouge sinon.
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ECO6 Opérer sur le circuit | Durant I'audit de vérification des vitesses, le systeme doit
de vitesse opérer sur le circuit de vitesse tel que défini en annexe 3.

ECO7 Etre testable et Le systeme doit étre testable et maintenable.
maintenable

EC07.1 Disposer de 3 Le systéeme doit disposer de trois procédures de maintenance
procédures de concernant les points suivants : changement de la réserve
maintenance d’énergie embarquée, changement d’un actionneur,

changement d’un capteur.

EC07.1.1 | Fournir Le systéeme doit fournir informatiquement les procédures de
informatiquement maintenance.
les procédures de
maintenance

ECO8 Inclure un dossier de | Le systeme doit inclure un dossier de développement tel que
développement défini dans le document type disponible sur le site

www.robafis.fr.

EC08.1 Fournir Le systeme doit fournir informatiquement le dossier de
informatiquement le | conception.
dossier de
conception

EC09 Prendre en Le systeme doit prendre en considération le reglement du
considération le concours RobAFIS disponible sur le site www.robafis.fr.
reglement

EC10 Intégrer 3 opérateurs | Le systeme doit intégrer 3 opérateurs de |I'équipe ProtecSys.

EC10.1 Faire intervenir Le systeme doit faire intervenir uniquement des personnels
uniguement des habilités du type CASES Cariste, habilitation nucléaire Savoir
personnels habilités | commun du nucléaire.

EC10.2 Téléopérer par un Le systeme doit téléopérer avec un opérateur de
opérateur de téléopération depuis la salle de commande et de controéle.
téléopération

EC10.3 Maintenir avec un Le systéme doit maintenir avec un opérateur de maintenance
opérateur de depuis la salle blanche pour intervenir dans la zone de
maintenance maintenance.

EC10.4 Superviser par un Le systeme doit superviser avec un opérateur superviseur
opérateur I'ensemble des opérations depuis la salle de commande et de
superviseur controle.

EC11 Etre composé avec Le systeme doit, pour le robot, étre constitué - d’un chassis
un chassis et des porteur ; - de composants montés sur/dans ce chassis.
composants

EC11.1 Utiliser un chassisa | Le systeme doit, pour le robot, utiliser un chassis réalisé a

faible empreinte
écologique

base de matieres, matériaux ou produits a faible empreinte
écologique, réutilisés ou recyclés.
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EC11.2 Utiliser les Le systéeme doit, pour le robot, utiliser les composants des
composants kits Makeblock fournis par I'organisation RobAFIS sans ajout,
Makeblock ni modification : - Robot Kit Ultimate 2.0-10-in-1:

https://store.makeblock.com/buy/ultimate-2-0-10-in-1-
robot-kit - Robot Kit Electronic Add-on Pack for Starter:
https://store.makeblock.com/electronic-add-on-pack-for-
starter-robot-kit.

6 VALIDATION DES EXIGENCES SYSTEMES

Mise a jour par JYB le Vérifié par BJY le 22/11/2019 | Validé par JCle 27/11/2019
20/11/2019
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