RAP ©-VIIl VIDEO 1

Logiciel de rédaction de rapports I.T.V. @)

Optiops Alfichage Aide

e Crrhe e e DEVELOPPEMEny
‘%: L A T — -/

y
2 Vidéo du trongon @

00'17'06 / 00'30°24 OFUOFSPAGDL.MPG

Enregistrement vidéo de l'inspection
directement sur ordinateur

Gestion de réseaux pouvabr‘:’re
comporfter un grand nom
de trongons

Création du plan du réseau

ints particu T ee—
tos des poinfs p o e

s lors de l'inspection m ————

Eon

liers
Prise de pho

rencontré

e scalages e e

: valisations et déca ] -

esur‘es deS ‘flSSUres, 0 RES i [TV avec obturateur m"—”_’_j
Mde l'ouvrage avec le MODULE DE MESU P - z
DE S DEF AUTS & 7] | EetgenérelducoliecteurMoyen <]

Etatgénéral des joints

Adresse [Avenue Car

Oate [FEAE00T N i Type de téseau _
& =
0

E| |Opérateur ROV
Distance——————— 4 S ‘ Mode dimpression ph .
Type  [Fissures multples s d —— “"""“@Wl
2 vetions — =
200 : Norto deghoios [ || M55 00 nepecis -
Phote————————————— ] A 5 \ = P —
Numéro |2 Gravite Grave ba
» Branchernent {Aucun :

(~Commentaire:

Ajouter un Commentaire Effacer

Fissures multiples ouvertes sans rejet

[~ Caméra Bloquée H Video
v Joindre au rapport g
=Y Infos: V) Supprime X Annuler

Incrustation sur image vidéo :
- des parametres L.T.V. (distance, pente, ...)
- des informations spécifiques au dossier d'inspection
(nom du client, date, sens d'écoulement, ...)

- de textes libres

Réalisation de “géenériques"”




RAP ©-VINl VIDEO

[Ermboremen————

e

T

Fissurs langi Débaitement ]Am:"’"\
o

Ferme, S
] L e
paufrure e
[Fissure binies QuVerte avecrsjet |
ssures multiples | e —
[Bague de butés défectueuse [Bepat —
Changemenl de section [Recines etradiceles
[Modification du profi en long [Effondrement [Fengvaion =
[Contre-pente [Ecrasement Mesawe
m_—_‘ [Afsssementdevore

ication angulaire [Ovalisation |Suintement
e = [infiltration

[Eciatement
Coude [Eoncrétions

l—'/ Eomgannemen

——

Raccord indire!

Raccordsmem defectueux

Enregistrement automatique du
PROFIL EN LONG

PAGE 015
wsreonr Domo 4
| operateUR:

Diagnostic

| Ot s charter

Detection Synchio Vidga PROJECTEURS
Detection Image Blanche 6

2 3 4
Reception Bloc1 Robot I:l E D
Reception Blac 2 Robot Ok
Taux deiteurs et synchio Bloc 1 1

Taus denieuss et synchio Bloc 2 5 e
Valeur d'sjustage Synchio U

Zoom
Numéro de message recu % %

Etal (obot
Détection Vidéo U Poussée N
Receplion Bloc 3 Régie 0!

Receplion Bloc 4 Régie

Taux deneuss et synchio Bloc 3

Taux deneuss et synchio Blac 4

Veleus dajustage Synchio
Numéro de Robot

Longuourda troncen: 100 m

DISTANGE 0.6m do RVZ

OISTANGE 18mdo RV2

ORIENTATON TRACTION
Vitesse.
Mesures robot

PrOTO:3 OSTANGE 29m do RV2
Capteurs de distance

TREUIL ACCESSOIRE
1 2 1 2

oBSERVATIONS

PAGE : 10115

Traitement des informations envoyées par la caméra v | e et
d'inspection (distance, pente, position de la téte rotative, ...) ' |
FONCTION DIAGNOSTIC permettant, en cas de panne,
d'en localiser |'origine. e

DISTANCE 0.0m do RV

B

B EPS0N Sty Photo 530 (ot 1)
Type de Rappont [ [

bk o | 2| s |
‘ e Une e

Q

Tockae—
13/05/2004 e G
o Scmare

13/05/2008

OBSERVATIONS

5
CEEEE R E R

55

f— [———
socnt : =
Aweto50 For_2|| o |

oBsERVATIO

[~ Ordke dos poges mwersé

0
o
S
O
o
>
\
)
>
=4
Y
s
a
v
<
o
w
v
a)
=
©
o
£
o
e
s
@
4
<
)
>
3
)
a
w
)
3
4=
<
i~
Q
)
=
w
)
3
-
i
A
£
O
g
5
o
e
o
Q
w
2
=1
)
)
3
o
@
=
o
w
o
3
©
o
2
o
w
v
3
0
&
)
3
=
Q
o
2
=
<
o
o
<
o
<
w
o
=
o
£
a.
i
=
i)
=
wi
a
a.
o
=1
o
>
w
Va)
>
o
o
<
S
=
o
&)
fd
S

o}

" canaios cories sans et

EE DR ®annno0EsG NN NENRE R NG

4
o
o
o
o
1
o
1
o
1
o
1
o
o
1
o
o
2
1
4
1
1
o

n des rapports 5V Ve

Présentatio
entierement parqmetrqb|e

Siege
ZT Athélia IT - 168 avenue du Serpolet - 13704 La Ciotat Cedex France -Tél.: 04.42.08.81.19 - Fax : 04.42.71.58.44

Agence Paris - Ile-de-France
ZI Les Eglantiers - 16 rue des Cerisiers - CE1540 Lisses - 91015 Evry Cedex France -Tél.: 01.60.86.14.65 - Fax : 01.60.86.98.73

E-mail : rovdeveloppement@wanadoo.fr
Site Infernet : www.rovdeveloppement.com




