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Université Badji-Mokhtar Annaba
Faculté de Technologie
Département d'electronique

Spécialité : AUTOMATIQUE
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SEMESTRE 2

2024-2025

8h -9h30 9h45- 11H15 11h30- 13h00 14h00 - 15h30 15h45- 17h15
DIMANCHE Asservissement linéaire discret Asservissement linéaire discret Entreprenariat et management |Traitement de signal RIGHI |Traitement de signal RIGHI (
Arbaoui (C) J5 Arbaoui (TD) J5 HAFS J5(( TD) J5 TP) GR1/GR2 J25
. L Modélisation des robots Asservissement linéaire Asservissement linéaire discret
Microcontroleur CHAKER ( TD) Modélisation des robots (C) . K K
LUNDI (TD) BENMOUSSA discret (TP) Arbaoui (TP) Arbaoui
J5 BENMOUSSA J5
Salle J5 Grl /GR2 ]J25 Grl1 /GR2 J25
Mardi : : :
Trait td 1 RIGHI (C M troleur CHAKER ( C
rAemEnt €e s}i“ 2 ‘O | Microcontroleur CHAKER ( ) J5 | Microcontroleur ( ;5 Projet de robotique TP GR2 |Projet de robotique TP GR2
C " . C G .
Modélisation des robots (TP ) Microcontroleur CHAKER ( TP) Microcontroleur CHAKER ( TP) ona.ep lon mecanique en ona.ep lon mecanique en
MERCREDI robotique DIB AMAR GR1 |[robotique DIB AMAR GR1/GR
Gr 1/Gr2 BENMOUSSA ]25 GR1]25 GR2]J25 i )
/GR j25 j25
Systéme d'exploitation des robots Systeme d'exploitation des rorbots Systéme d'exploitation des
JEUD RTOS (C) rorbots RTOS TP GR2 J25
TP RTOS GR2 J25 BRENMOUSSA
Benmoussa J5 BENMOUSSA




