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DESCRIPTION DU SYSTÈME EMBARQUÉ
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Le robot doit 
réaliser le 

circuit 
imposé de 

façon 
autonome.
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Projet qui consiste à réaliser 
un robot qui répond au 
cahier des charges du 
concours robotique.

Ce projet pourra être 
p r é s e n t é l o r s d e 
l’épreuve orale du brevet
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DESCRIPTION DU FONCTIONNEMENT DU ROBOT
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SIMULATION DU FONCTIONNEMENT DU ROBOT
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PROGRAMMATION DU SYSTÈME AUTOMATISÉ
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