1 LECTURE D’UN PLANNING. La longueur des barres

R indique la durée prévue 3 2
Tableau d’antériorité a P Taches dépendantes
pour réaliser la tache
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1 [Ftude du cahier des charges Groupe
" 2 Recherche dunom de Féquipe 1 Groupe
TRechevche du nom du robot . Groupe
TElahnraunn du plan du drapeau 3 Groupe .
TRépammn des tiches individuelles 4 Groupe @
TRsvua de projet avec le professeur 5 Groupe + Professeur > |
Tcnncemmn assistée par ordinateur du drapeau 3 Eléve responsable
IRéahsauun du drapeau 7 Eléve responsable LienS de
9 |Réalisation du plateau porte colis 6 Eléve responsable
EPvugvammalmn.'déDan durobot au clap” 6 Eléve responsable dépendance
1 [Programmation : arrét du robot si obstacle”™ [ Eléve responsable
12 Programmation - “le rabot repart aprés disparition de lobstacle” 11 Eléve responsable
43 Programmation : “suiveur de ligne noire” 6 Eléve responsable
14 Programmation - “arrét du robot si ligne noire terminée” 13 Eléve responsable
?F‘mgvammaﬂnn “changement de vitesse™ 3 Eléve responsable |
?Revua de projet ‘mise en commun des résultats obtenus par chacun | 8,9,10,12,14,15 Groupe
7P1ngvammannn :"danse du robot & rarrivée” 16 Groupe
18 [Programmation - programme complet du robot 17 Groupe ’TL_
Inventaire des opérations Ressources humaines (et Taches Jalon qui marque un
(ou taches) matérielles) mobilisées pour indépendantes point d’arrét pour la
la réalisation de la tache réalisation de revues de
correspondante projet

Revue de projet: Ce sont des grands rendez-vous du projet programmés a des étapes clefs ou participent les différents
collaborateurs, le chef de projet et éventuellement sa hiérarchie. Elles permettent de vérifier la cohérence des travaux réalisés par
rapport au cahier des charges, la viabilité du projet (colts, délais) et permettent éventuellement de prendre de nouvelles
orientations.

2 LIAISON ALGORITHME — ORGANIGRAMME (ALGORIGRAMME).

Début programme « Danse de I'arrivée » 2
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