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Nom : ………………………………. – Prénom : ………………………………. – Classe : ……. – Equipe : ……. 
 

 
 Comment concevoir et mettre en place l’application pour appareil nomade ? 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Le fonctionnement et la structure du robot de simulation 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Comment piloter mon robot à partir d’un 
appareil nomade ? 
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Ouvrir l’application 1 

Sélectionner client 2 

Se	connecter au client 3 

Piloter le robot 4 
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Pression 

Energie 
d’entrée 



Clg	Kervallon	–	Avril	2019	–	V2	

OU 
Schéma de la chaine d’information et de la chaine d’Energie 
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