
23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 1 - Figure 1 : robot Trooper
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 2 - Figure 2 : distançage et resserrage
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 3 - Figure 3 : diagramme des exigences
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 4 - Figure 4 : chaîne de puissance de la base mobile
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 5 - Figure 5 : modélisation des actions mécaniques extérieures exercées sur le robot en phase de décélération
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 6 - Figure 6 : modélisation multiphysique de la chaîne de puissance
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 7 - Figure 7 : opération de distançage de plantes en pot
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 8 - Figure 8 : schéma cinématique du système de levage dans le plan (O, z, x)
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 9 - Figure 9 : résultat de la simulation sur le système de levage pour soulever 1 pot de 10 kg
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 10 - Figure 10 : chaîne de puissance partielle du système de levage
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 11 - Question 1.15
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 12 - Figure 2 : fonctionnement du dispositif « méduse »
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 13 - Figure 3 : niveau d’intensité sonore enregistré par un dispositif « méduse », rue de l’Espérance à Paris en matinée (22 février 2022)
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23-SCIPCJ2ME1 - Planche tactile n° 14 - Figure 1 : Étoiles en orbite autour de Sagittarius 
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