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PROJET ROBOT



DEMARCHE DE PROJET



Participer à l’organisation et au déroulement de projets. / Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Situation problème : Améliorer un robot capable de se déplacer de façon autonome dans un espace restreint et contraint ? Le robot existant présente des difficultés pour éviter les obstacles Le robot ne devra pas effectuer le trajet en plus de 20 minutes. 1 Les ordres de déplacements doivent pouvoir être modifiés.



0,5



0,3



0,2 0,2 0,3



Respecter la démarche de projet Travail à faire :



- Lire les documents ressources démarche technologique et Diagramme de GANTT - Compléter les schémas et définition, réaliser le diagramme de GANTT du projet robot



LA DEMARCHE DE PROJET ANALYSE DU BESOIN



La démarche de projet est une démarche technologique, elle implique une activité de conception et de fabrication d’un objet technique.Elle repose sur l’intention et la construction et débouche sur une invention



Cahier des charges fonctionnel



DIAGRAMME DE GANTT



Le diagramme de GANTT est un outil permettant de modéliser la planification de tâchesnécessaires à la réalisation d'un projet.



AVANT PROJET



SIMULATION PROTOTYPAGE



Durée et antériorité des étapes du projet robot. Rep A B C D E



Etapes Analyse du besoin Cahier des charges fonctionnel Avant Projet matériel Avant Projet logiciel Prototypage



Durée 1h 1h 2h 3h 1h



Antériorité / A B B C et D



EVALUATION



En vous appuyant sur l’exemple donné, dessiner le diagramme de Gant du projet robot Diagramme de GANTT Projet Robot heures Tâches
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PROJET ROBOT



ANALYSE DU BESOIN



Identifier un besoin et énoncer un problème technique, identifier les conditions, contraintes et ressources correspondantes.



Travail à faire : - - Répondre aux questions



- Compléter les schémas



A. APPROPRIATION DU CAHIER DES CHARGES 1. Exprimer la fonction d’usage du produit. Sur quoi agit-il ?



A qui rendt-il service ?



UTILISATEUR (les élèves)



« Déplacement »



Objet technique



ROBOT



Dans quel but ?



Se déplacer de façon autonome dans un espace restreint et contraint 2. Déterminer les fonctions à respecter Aide : Exemple d’un robot aspirateur



Fonction de service



Utilisateur



FP1



FP1



Se déplacer de façon autonome dans un espace restreint et contraint



FC1



Etre adapter à l’utilisateur



FC2



Etre autonome en énergie pendant la période d’utilisation



FC3



Etre capable obstacles



Obstacles FC1



Energie FC3



ROBOT FC2



Caractérisation



AIDE POUR LE CALCUL DE DISTANCE



CALCUL DE LA DISTANCE MAXIMALE d à parcourir Déterminer les distances :



AB =0,5 m EF =0,3 m



BD =0,6 m EG =0,6 m



les



0,5



B



A



DF =0,5 m FG =0,3m



0,3 0,2



E



Calculer DE et GD :



DE² = DF² + EF² DE² = 0,5² + 0,3² DE² = 0,25 + 0,09 DE = √0,34 DE = 0,58 m



d’éviter



C 0,3



GD² = DF² + FG² GD² = 0,5² + 0,3² GD² = 0,25 + 0,09 GD = √0,34 GD = 0,58 m



D



F



0,3



G



Calculer la distance maximale d à parcourir :



d = AB + BD + DE + EG + GD = 0,6 + 0,6 + 0,58 + 0,6 + 0,58 http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



CAHIER DES CHARGES FONCTIONNEL



S’approprier un cahier des charges.



CAHIER DES CHARGES 1. Compléter le cahier des charges à l’aide des informations recueillies Critère Fonction FP1 : Se déplacer de façon autonome dans un espace Déplacement restreint et contraint



FC1 : Etre l’utilisateur



adapter



à



Niveau



A l’intérieur du terrain du point de départ au point d’arrivée



Distance maximale à parcourir



3m



Temps



< 20 minutes



Programmation



Modifiable



Mise en route / Mise à l’arrêt



Dispositif de coupure d’alimentation



FC2 : Etre autonome en énergie Alimentation pendant la période d’utilisation



Embarquée >20minutes



Autonomie FC3 : Etre capable d’éviter les Détection obstacles



Capter d’obstacles à distance ou directement Modifiable



Programmation



AVANT PROJET Le document « premières démarches », présente un premier prototype à améliorer, en effet ce prototype semble avoir des difficultés pour éviter les obstacles. Proposer plusieurs solutions pour améliorer ce prototype :



- Modifier le programme - Modifier le pare-chocs - Changer de type de capteur



http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET – MODIFICATION MATERIEL



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Objectif :



Proposer une amélioration du pare chocs existant et la modélisation 3D pour l’imprimer



Travail à faire : - Suivre le tutoriel vidéo « pare-chocs_base » - Faire un croquissur une feuille de votre pare chocs - Modéliser votre pare chocs avec 123D Design



MODIFICATION DU PARE CHOCS 1. Suivre le tutoriel vidéo « Pare chocs de base » pour prendre en main le logiciel 123D Design Epaisseur : 5mm Congés : 2mm



2. Dessiner le croquis de votre pare chocs sur une feuille



3. Reproduire votre pare chocs sur le logiciel 123D Design, enregistrer votre fichier et le transmettre au professeur pour l’imprimer en 3D. http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET - PROGRAMMATION



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



MODIFICATION DU PROGRAMME ET ETUDE DE CAPTEURS BASE DE PROGRAMMATION:EXEMPLE D’UN PROGRAMME SOUS BLOKLY AVEC LA CARTE PICAXE MOTOPILOT



Moteur B



Microrupteurs



Moteur A



SCRIPT DE PROGRAMMATION



Le moteur A est connecté aux bornes 0 et 1 de la carte



Exemple :



L’instruction



est un raccourci qui



permet de remplacer : Les 2 micro rupteurs sont connectés à la borne 3 de la carte Si l’un des 2 est activé, le script exécute les instructions à l’intérieur de la boucle si (le robot recule). Le moteur B est connecté aux bornes 2 et 4 de la carte L’instruction



est un raccourci



qui permet de remplacer :



1. Quels mouvements effectuera le robot à l’exécution de ce programme ?



Le robot avancera jusqu’à détecter un obstacle. Si un obstacle est détecté, le robot recule 2. Compléter les scripts suivant : Marche avant et reculer 1 seconde si obstacle



http://techno.chantemerle.free.fr



Marche avant et tourner à droite pendant 1 seconde si détection d’un obstacle
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



MINIROBOT muni de microrupteurs



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Travail à faire : -Sur une feuille reproduire l’entête suivante :



NOM Prénom



Classe Thème Projet Robot Minirobot Module microrupteurs



- Lire le document ressource - Modifier ou créer les scripts : Toujours faire appel au professeur avant de transférer un programme - Recopier les scripts et/ou répondre auxquestions 3 et 5 sur votre feuille



PRESENTATION DU MINIROBOT EQUIPE DE 2 MICRORUPTEURS



Schéma de principe du fonctionnement d’un microrupteur



Minirobot équipé de 2 microrupteurs



Le minirobot est équipé de 2 servomoteur et 2 microrupteurs. Le microrupteur gauche est connecté sur la broche C.2. Le microrupteur droite est connecté sur la broche C.6. Microrupteurs : lorsque le contact se ferme, celui active l’entrée sur laquelle il est connecté



SCRIPT A REALISER 1 Ouvrir le logiciel Picaxe Editor 6



Nouveau Blockly dessous



http://techno.chantemerle.free.fr



2. Ecrire le script suivant : Le robot avance Si le microrupteur gauche (broche C.2) détecte un obstacle. Le robot se stop Arrêter la tâche Si le microrupteur droit (broche C.6) détecte un obstacle. Le robot se stop Arrêter la tâche



et cliquer sur



, reproduire le script ci-
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



MINIROBOT muni de microrupteurs



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



3. EVITEMENT : Ecrire le script suivant :aller à gauche au contact d’un obstacle détecté sur la droite, aller à droite au contact d’un obstacle détecté sur la gauche sinon, se déplacer en marche avant



4. DEGAGEMENT : Ecrire le script suivant :éviter un obstacle détecté par un des capteurs microrupteurs en reculant dans un premier temps pour se dégager de l’obstacle puis en changeant de direction



5. Ecrire le script suivant : Répéter 4 fois Le robot avance pendant 0,5 seconde Le robot tourne à gauche pendant 0,2 secondes Puis arrêter le script



0,8



0,4



1,2



6. Tester votre script de la question 3 sur la table centrale et améliorer celui-ci pour que le robot se rende au point d’arrivée.



0,4



0,4
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



MINIROBOT muni de détection ligne



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Travail à faire : -Sur une feuille reproduire l’entête suivante :



NOM Prénom



Classe Thème Projet Robot Minirobot Module détection de ligne



- Lire le document ressource - Modifier ou créer les scripts : Toujours faire appel au professeur avant de transférer un programme - Recopier les scripts et/ou répondre auxquestions 1, 4 et 5 sur votre feuille



MINIROBOT EQUIPE DU MODULE DE DETECTION DE MARQUAGE AU SOL Le module de détection de marquage au sol permet de détecter un marquage sombre tracé au sol. Il est constitué par 3 phototransistors et 3 LED infrarouges placés en ligne et orientés vers le sol. Les 3 LED émettent un rayonnement infrarouge qui sera absorbé par un marquage noir au sol ou bien au contraire sera réfléchi par des zones claires. Les phototransistors associés à chaque LED détectent ou non le rayonnement infrarouge. Les 3 LED et les 3 phototransistors sont indépendants et permettent de déterminer avec précision la position de Minirobot par rapport à une ligne noire tracée au sol. Des LED témoins jaunes permettent de visualiser quel phototransistor est activé



Minirobot équipé du module de détection de marquage au sol



Schéma de principe du fonctionnement d’un microrupteur Les entrées 6, 1, 2 correspondent respectivement aux capteurs infrarouges Gauche, IN Milieu et Droit du module de détection de marquage au sol. L = 6 L signifie « Left », Note : on remarque sur la carte du module de détection de marquage au sol C = 1 C signifie « Center », l’inscription suivante : R = 2 R signifie « Right ».



SCRIPT A REALISER 1. Quels sont les capteurs utilisés pour détecter la luminosité ?



2. Ouvrir le logiciel Picaxe Editor 6



Blockly



et cliquer sur Nouveau



, reproduire le script ci-contre.



http://techno.chantemerle.free.fr



3ème



page 8



PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



MINIROBOT muni de détection ligne



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



3. Reproduire et tester le script ci-contre. Ce script permet d’avancer en ligne droite et de s’arrêter au croisement d’un marquage ausol si l’un des 3 capteurs détecte une ligne.



4. Modifier le script pour que le robot tourne à droite lorsqu’il rencontre une ligne et recommence à avancer. Faire appel au professeur pour tester votre script.



- Si le capteur Central est activé Minirobot avance en ligne droite. - Si le capteur gauche est activé Minirobot tourne à gauche jusqu’à ce que le capteur central détecte de nouveau la ligne. - Si le capteur droit est activé Minirobot tourne à droite jusqu’à ce que le capteur central détecte de nouveau la ligne.



5. But du script : suivre une ligne marquée au sol…



6. But du script :évoluer sur une piste délimitée par des marquages au sol.
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PROJET ROBOT



MINIROBOT avec capteur ultrason



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Travail à faire : -Sur une feuille reproduire l’entête suivante :



NOM Prénom



Classe Thème Projet Robot Minirobot Module Capteur à ultrason



- Lire le document ressource - Modifier ou créer les scripts : Toujours faire appel au professeur avant de transférer un programme - Recopier les scripts et/ou répondre aux questions 1 et 4 sur votre feuille



MINIROBOT EQUIPE DU MODULE CAPTEUR A ULTRASON Le capteur de distance par rapport à un obstacle est constitué par un émetteur et un récepteur à ultrasons. L’émetteur envoie une onde ultrason qui est renvoyée ou non par un obstacle rencontré sur son chemin. Le récepteur à ultrasons recevra ou non cette onde. La sensibilité du module permet la détection d’un plot de 3 cm de diamètre et quelques centimètres de haut situé à une distance comprise entre 3 cm et 2,55m. Le module de pilotage gère l’émetteur et le récepteur du module à ultrasons en envoyant un ordre d’émission d’un train d’ondes ultrasons et vérifie si son écho est reçu par le récepteur. Il calcule le temps que met l’écho pour revenir et détermine ainsi la distance par rapport à un obstacle situé dans le rayon d’action du module à ultrasons. La vitesse du son dans l’air est constante et égale à 360 m par seconde. La fréquence d’une onde ultrason est supérieure à 20kHz; elle est inaudible pour les humains. Le transducteur (émetteur) utilisé ici travaille à une fréquence de 40 kHz.



SCRIPT A REALISER 1. Quel capteur est utilisé pour détecter un obstacle à distance ?



2. Ouvrir le logiciel Picaxe Editor 6



Blockly



http://techno.chantemerle.free.fr



et cliquer sur Nouveau



, reproduire le script ci-contre.
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



MINIROBOT avec capteur ultrason



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



3. Reproduire et tester le script ci-contre. Ce programme permet d’avancer en ligne droite et de s’arrêter lorsqu’un obstacle se situe à moins de 10cm. Commentaire : le module à ultrasons permet d’acquérir la distance qui sépare le robot d’un obstacle. Le résultat de l’acquisition de distance est mémorisé dans la variable locale varA ; la distance acquise est exprimée (approximativement) en centimètres.



4. CIBLE :But du script : balayer une zone pour détecter la présence d’une cible située à une distance inférieure à 20 cm et se diriger vers elle - Si la distance qui sépare MiniRobot de l’obstacle est inférieure à 20 cm, il avance. - Sinon, il tourne sur lui-même dans le sens horaire jusqu’à ce qu’il détecte un obstacle à moins de 20 cm.



5. SLALOM : Modifier le script pour que le robot avance, si il y a un obstacle il tourne vers la droite pendant 0,2 seconde et recommence à avancer, puis si il y a un obstacle il tourne vers la gauche pendant 0,2 seconde



http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



MINIROBOT avec télécommande



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Travail à faire : -Sur une feuille reproduire l’entête suivante :



NOM Prénom



Classe Thème Projet Robot Minirobot Module Télécommande



- Lire le document ressource - Modifier ou créer les scripts : Toujours faire appel au professeur avant de transférer un programme - Recopier les scripts et/ou répondre aux questions 1, 3 et 5sur votre feuille



MINIROBOT EQUIPE DU MODULE TELECOMMANDE L’appui sur une touche provoque l’émission d’un signal infrarouge qui véhicule un code correspondant à la touche. La carte PICAXE équipée d’un récepteur infrarouge est programmée pour décoder la valeur reçue. L’instruction utilisée pour le décodage de la valeur reçue dépend du microcontrôleur PICAXE. Dans tous les cas, le code qui correspond à la touche appuyée est stocké dans une variable pour ensuite être traitée et déclencher une action.



Le Minirobot est également muni d’une DEL rouge connectée à la sortie B.2.



SCRIPT A REALISER 1. Quel type de signal et de capteur sont utilisés pour commander le robot depuis la télécommande ?



2. Ouvrir le logiciel Picaxe Editor 6



et cliquer sur Nouveau Blockly



3.CLIGNOTE : écrire le script suivant : - allumer la DEL rouge pendant 0,5 seconde - éteindre la del rouge pendant 0,5 seconde et recommencer



http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



MINIROBOT avec télécommande



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



4. Reproduire le script ci desous. Quelle touche permettera au robot d’avancer ? Commentaire : La télécommande envoie un ordre qui est codé en fonction de la touche qui est activée. L’instruction « Entrée Infrarouge A » attend un ordre de la télécommande, et le mémorise dans la variable locale A. Le test de la valeur de cette variable locale permet de déterminer quelle touche a été activée.



C.0.



5. Modifier le script précédent pour que la DEL rouge reste allumée après un appuie sur la touche



et s’éteigne



après un appuie sur la touche 6. Commander les mouvements du robot à l’aide de la télécommande.



7. La DEL s’allume lorsque le robot est à l’arrêt. http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



ROBOT Pilot



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Travail à faire : -Sur une feuille reproduire l’entête suivante :



NOM Prénom



Classe Thème Projet Robot Robot Pilot



- Lire le document ressource - Modifier ou créer les scripts : Toujours faire appel au professeur avant de transférer un programme - Recopier les scripts et/ou répondre aux questions 1, 2.3 et 2.5sur votre feuille



1. ETUDE DU ROBOTPILOT 1.1. Identifier les éléments suivants : Micro rupteur – Moteur – Carte Programmable – Vis sans fin - Pignon



Moteur Vis sans fin Pignon



Carte programmable Micro rupteur Le moteur 7 tourne à une vitesse de rotation de 50 tr/min La vis sans fin 3 a un diamètre de 5 mm La roue dentée 4 a un diamètre de 20 mm La roue 8 a un diamètre de 48 mm



1.2. Calculer le rapport de réduction r



𝑟=



Diamètre_vissansfin Diamètre_rouedentée



=



=…0,25…..



1.3. Calculer de la vitesse de rotation de la roue 8



Vroue = Vmoteur x r= …50…….x …0,25…… = …12,5……tr/min 1.4. Calculer le périmètre de la roue Proue



Proue = Diamètre_roue x π= …48. X 3,14 = …151…… mm 1.5. Calcul de la vitesse d’avance Va



Va = Vroue x Proue = …12,5……… x……151……… = …1887,5……. mm/min Va = Va x 60/1000000 = …1887,5…….km/h http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



ROBOT Pilot



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



2. TEST DES SCRIPTS 2.1. Reproduire le script suivant Le robot avance et recule 1seconde si il détecte un obstacle. 2.2. Modifier le script pour que le robot effectue un changement de directions’il détecte un obstacle



2.3.Que faut-il modifier pour pour que le robot effectue un demi-tour s’il détecte un obstacle



2.4. Reproduire le script suivant :



2.5. Le robot pilot n’étant muni que d’une seule entrée, expliquez l’utilisation de la variable A et des sous fonctions ? 2.6. Modifier ce script pour que le robot recule pendant 0,5 seconde avant de tourner.



http://techno.chantemerle.free.fr
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PROJET ROBOT



AVANT PROJET (ETUDE DE L’EXISTANT)



ROBOT Servo



Modifier ou paramétrer le fonctionnement d’un objet communicant/ Pratiquer des démarches scientifiques et technologique



Travail à faire : -Sur une feuille reproduire l’entête suivante :



NOM Prénom



Classe Thème Projet Robot Robot Servo



- Lire le document ressource - Modifier ou créer les scripts : Toujours faire appel au professeur avant de transférer un programme - Recopier les scripts et/ou répondre aux questions 1, 2.3 et 2.5sur votre feuille



1. ETUDE DU ROBOTSERVO 1.1. Identifier les éléments suivants : Micro rupteur – Servo Moteur – Carte Programmable



Carte programmable



Servo Moteur



1.2. A l’aide du document ressource déterminer les entrées et sorties des éléments suivants :



Micro rupteur



Microrupteur gauche : IN1



Moteur gauche : OUT 4



Microrupteur droit : IN3



Moteur droit : OUT 2



2. TEST DES SCRIPTS 2.1. Reproduire le script suivant pour permettre au robot d’avancer en ligne droite.



2.2. Modifier le script pour que le robot s’arrête s’il détecte un obstacle sur le capteur gauche. 2.3. Modifier le script pour que le robot recule pendant 1 seconde s’il détecte un obstaclesur le capteur gauche. 2.4..Modifier le programme pour que le robot tourne à gauches’il détecte un obstacle sur la droite et à droite s’il détecte un obstacle à gauche



2.5. Observer les déplacements de votre robot sur la table centrale et modifier votre script en conséquence. http://techno.chantemerle.free.fr
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18 juil. 2016 - Formulaire de proposition – Marché de construction ...... Sont inclus mais sans s'y limiter nécessairement les travaux de mécanique suivants: 1.










 


[image: alt]





Edifice: PROJET: NO. DE PROJET : Date - Buyandsell.gc.ca 

14 juil. 2016 - soumissionnaire dans un délai de trente (30) jours suivant la date de ...... commutateur de déconnexion, transformateurs nécessaires à partir ...
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Edifice: PROJET: NO. DE PROJET - Buyandsell.gc.ca 

12 juil. 2016 - Protéger contre la poussière le matériel et le mobilier avec des bâches et coller ces .... Se conformer aux exigences de la norme ACNOR A-166, Pistolets .... Vous devez obtenir un permis de 'Travail à chaud' du représentant.
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Projet de terminal de granules de bois : mauvais projet 

6 nov. 2013 - granules de bois entre en contradiction avec les projets d'aménagement de la CCN. En effet, cette dernière, qui s'est donné pour objectif de ...
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Chargé de projet, Mentorat 

4h à 8h/semaine (varie selon la période de l'année, période plus chargée pendant le recrutement des mentors ). Rencontres et/ou suivis réguliers avec ses ...
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projet de veille - serdaLAB 

Data-. Observer. Argus. Exploration. Collecte. Traitement automatisÃ© des donnÃ©es (lexicale, linguistique, sÃ©mantique, tonalitÃ©). Synthese et analyse qualitative. Aide Ã  l'analyse cartographique. Capitalisation (crÃ©ation d'une BDD et moteur de r
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PROJET DE LOI WETSONTWERP 

9 nov. 2017 - de crédit ou la société de bourse par rapport à l'activité ...... et le contrôle des sociétés de cautionnement mutuel ...... ou de réassurance. Art. 198. Dans l'article 15, 46°, a), de la loi du 13 mars 2016 relative au statut et au con
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projet de loi wetsontwerp 

familles dans la vie sociale et ne peut donc Ãªtre modifiÃ© que pour des motifs ... wijze het uitzonderlijke karakter van de verandering van naam (Ibidem, blz.
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projet de loi projet de loi wetsontwerp wetsontwerp - Kamer van ... 

31 oct. 2013 - matériel et moral correspondant à trois mois de salaire brut et qui, dans ... des missions des ser vices externes et des qualifications requises ...
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projet de loi projet de loi wetsontwerp wetsontwerp - Kamer van 

31 oct. 2013 - lÃ©gislatives). COMMENTAIRE DES ARTICLES. A) Projet de loi article 78 de la Constitution. Article 1er. Cet article prÃ©voit que la prÃ©sente loi rÃ¨gle une ...... 66. 3101/001. DOC 53. CHAMBRE 5e SESSION DE LA 53e LÃ‰GISLATURE. KAMER 5
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projet de veille - PDFHALL.COM 

boîte noire que lГon ne maîtrise pas, cГest un peu gênant ». Le client peut donc être en quête de transparence. Comme nous lГavons vu précédemment, le gain de temps est un bénéfice majeur des entreprises équipées de solutions de veille. Les organisat
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Genevieve Mayers_Chef de projet 

CollÃ¨ge LaSalle (QuÃ©bec). CENTRES D'INTÃ‰RÃŠT. LittÃ©rature, Voyages, EntraÃ®nement physique (natation, yoga, course, entraÃ®nement militaire), Mode et BeautÃ© ...
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Management de projet 

Je démarre mon parcours digital interactif : training game, vidéo, référentiel de compétences. Mon animateur reçoit mon pass estart et mes objectifs personnels.
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L'argumentaire de projet - ccdmd 

le Mali, le Burkina Faso et la Bolivie, voire dans des rÃ©gions comme le Grand-Nord quÃ©bÃ©cois. Cette ... la planÃ¨te comme un bien commun Ã  tous et Ã  toutes.
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Projet de Loi 77 

Ce bref exposé propose quelques réflexions sur ce projet de loi et formule quelques recommandations avant de ... agir si vite? Est-ce que les recettes générées ...
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projet de loi projet de loi wetsontwerp wetsontwerp - Kamer van ... 

31 oct. 2013 - L'expression de genre fait rÃ©fÃ©rence Ã  la faÃ§on dont ...... simple ajustement du point de vue du vocabulaire juri- dique qui ...... Roumanie, Â§ 55;.
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