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N° de séance

Objectif de la séance

Travail réalisé pendant la

séance
Eléve A : Eléeve A :
Eléve B : Eléve B :
Eléve C: Eléve C:
Eléve D : Eléve D :
Eléeve A : Eléeve A :
Eléve B : Eléve B :
Eleve C: Eleve C:
Eleve D : Eleve D :
Eléve A : Eléeve A :
Eléve B : Eléve B :
Eléve C: Eléve C:
Eléve D : Eléve D :




Déplacement du robot

Avantages

Inconvénient

Idée 1

Idée 2

Idée 3

Décision prise par le groupe :

Réalisation de la mission n°1

Avantages

Inconvénient

Idée 1

Idée 2

Idée 3

Décision prise par le groupe :




Réalisation de la mission n°.....

Avantages Inconvénient

Idée 1

Idée 2

Idée 3

Décision prise par le groupe :

Réalisation du robot sous SolidWorks

Impressions d’écran réguliéres et datées
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Programmation du robot

Impressions d’écran réguliéres et datées
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Stratéqgie

Choix de I'ordre de réalisation des missions

Si changement d’effecteur pendant la mission, répartition des réles, chronométrage des essais

Test des missions

Problémes rencontrés :

Solutions apportées :



