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Projet
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Systémes d'Information

et Numérique

1. Expression du besoin

Diagramme de Contenu 0 - Expressicn du besoein initial Expression du Besein initial ]J

manipulations.

Expression du besoin initial

La manipulation de certains produits peut s'avérer dangeraux lors d'erreurs de

Afin de sécuriser les personnes, il est envisagé de faire manipuler ces produits par
une main commandée 3 distance.

2. Cas d’utilisation

UCD [Paquet] 3 - Utilisations du systéme [ Utilisations - Phase d'exploitation ])

«rationales

—)

Technicien

Main robotisée

e e
\/Manipuler a distance des
| produits

Scénario d'utilisation

-

-
-

Le systéme permet de manipuler a
distance des produits dangereux.

A 7

-

3. Mission du systeme

RD [Paquet] 1 - Mission principale du systéme [ @ Mission du systéme ]J

«problems»

peut s'avérer dangereux pour
rhomme.

La manipqlation de certains produits

«system»
Main robotisée

«Finalités
Finalité du systéme

1d="0"
Text = "Manipuler des produits dangereux a distance"

"

I«deriveReqt»
|
|

«satisfy»

«Mission»
Mission du systéme

()

>ld="1"
Text = "Manipuler des produits 3 I'aide d'une main robotisée”
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Le chamin de volre réussie

4. Diagramme des exigences
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