Discipline Numéro Titre
S 26_EP_SI_01A |Tourelle 2 axes (temps de réponse)
S| 26 _EP_SI 01B |Tourelle 2 axes (vitesse de rotation)
S 26_EP_SI 01C |Tourelle 2 axes (autonomie)
S 26_EP_SI_02A |Robinet électrique (débit massique)
S| 26 _EP_SI 02B |Robinet électrique (consommation)
S| 26 _EP_SI_02C |Robinet électrique (information température)
S 26_EP_SI_03A |Pédalier de bureau (effort résistant)
S| 26 _EP_SI 03B |Pédalier de bureau (autonomie)
S| 26 _EP_SI 03C |Pédalier de bureau (répétabilité du positionnement)
S 26_EP_SI_04A |Cheville de robot (couple maximal)
S| 26 _EP_SI 04B |Cheville de robot (précision de position)
S 26 _EP_SI_05A |Bouilloire électrique (montée en température)
S| 26_EP_SI _05B |Bouilloire électrique (consommation d'énergie)
S| 26_EP_SI_05C |Bouilloire électrique (isolation thermique)
S 26 _EP_SI 06A |Robot hexapode (autonomie énergétique)
S| 26 _EP_SI 06B |Robot hexapode (vitesse d’avance)
S| 26 _EP_SI 06C |Robot hexapode (vitesse de rotation)
S| 26_EP_SI 07A |Caméra de surveillance (autonomie énergétique)
S| 26_EP_SI 07B |Caméra de surveillance (vitesse de suivi)
S 26_EP_SI_07C |Caméra de surveillance (reconnaissance visuelle)
S| 26 _EP_SI 08A |Berce bébé (déplacement horizontal)
S| 26 _EP_SI 08B |Berce bébé (déplacement vertical)
S 26_EP_SI_08C |Berce bébé (vitesse de rotation)
S| 26_EP_SI 09A |Oiseau connecté (fréquence)
S 26 _EP_SI 09B |Oiseau connecté (amplitude)
S 26_EP_SI_09C |Oiseau connecté (autonomie énergétique)
S| 26_EP_SI_10A |Hémomixeur (tension de seuil)
S 26 _EP_SI 10B |Hémomixeur (autonomie énergétique)
S 26_EP_SI_10C |Hémomixeur (effort de clampage)
S| 26_EP_SI 11A |Robot laveur de vitre (surface de nettoyage)
S 26 EP_SI 11B |Robot laveur de vitre ( capacité d’adhérence)
S| 26_EP_SI_11C |Robot laveur de vitre (autonomie énergétique)
S| 26 _EP_SI 12A |Distributeur de savon (quantité de savon)
S 26 _EP_SI 12B |Distributeur de savon (autonomie énergétique)
S 26_EP_SI 13A |Tensiometre (débit d’air)
S| 26 _EP_SI 13B |Tensiometre (autonomie énergétique)
S 26_EP_SI 13C |Tensiomeétre (temps de cycle)
S 26_EP_SI_14A [|Volant a retour d'effort (couple au volant)
S 26_EP_SI_14B [Volant a retour d'effort (rendement)
Sl 26 _EP_SI_14C |Volant a retour d'effort (précision retour position initiale)
S| 26 _EP_SI 15A |[Stabilisateur gyroscopique (couple de tangage)
S 26_EP_SI_15B |[Stabilisateur gyroscopique (autonomie énergétique)
S| 26 _EP_SI_15C |Stabilisateur gyroscopique (précision du suivi)
S| 26_EP_SI 16A |Chariot de golf (autonomie energétique)
S| 26_EP_SI_16B |Chariot de golf (vitesse maximale)
S| 26 _EP_SI_16C |Chariot de golf (modulation)
S| 26_EP_SI_17A |Robot haptique (effort maximal du robot)
S| 26 _EP_SI 17B |Robot haptique (résolution de la position)
S| 26 _EP_SI_17C |Robot haptique (précision de la position)
S| 26_EP_SI_18A |Lampe autonome (charge maximale donnant I'alerte)
S| 26 _EP_SI 18B |Lampe autonome (autonomie énergétique)
S| 26_EP_SI _19A |Pommeau de douche connecté (limitation du débit d’eau)
SI 26_EP_SI 19B |Pommeau de douche connecté (production électrique)
SI 26_EP_SI_19C |Pommeau de douche connecté (quantité d’eau écoulée)
SI 26_EP_SI_20A |[Tourelle motorisée mono-axe (vitesse de prise de vue)
SI 26_EP_SI 20B |Tourelle motorisée mono-axe (autonomie énergétique)




S| 26_EP_SI 21A |Barriére automatique (vitesse de la lisse)

S| 26 _EP_SI 21B |Barriere automatique (cadence de fonctionnement)
S| 26 _EP_SI _21C |Barriere automatique (position de la lisse)

Sl 26 _EP_SI_22A |[Stabilisateur pour smartphone (vitesse de suivi)

S| 26_EP_SI 22B |Stabilisateur pour smartphone (autonomie énergétique)
S| 26 _EP_SI_22C |Stabilisateur pour smartphone (niveaux de décharge batterie)
S| 26_EP_SI 23A |Cordeuse de raquettes (rapidité de la mise en tension)
S| 26 _EP_SI 23B |Cordeuse de raquettes (tension effective de la corde)
Sl 26 _EP_SI_23C |Cordeuse de raquettes (vitesse de translation du chariot)
S| 26 _EP_SI_24A |Gyroskate (vitesse de déplacement)

S| 26 _EP_SI 24B |Gyroskate (autonomie kilométrique)

SI 26_EP_SI 24C |Gyroskate (décélération)

SI 26_EP_SI_25A |Robot pédagogique (autonomie énergétique)

SI 26_EP_SI 25B |Robot pédagogique (vitesse de déplacement)

SI 26 _EP_SI_25C |Robot pédagogique (détection d’obstacle)

S| 26 _EP_SI_26A |Ouvre-portail solaire (sécurité anti-écrasement)

SI 26 _EP_SI 26B |Ouvre-portail solaire (autonomie)

SI 26 _EP_SI_26C |Ouvre-portail solaire (vitesse)

SI 26_EP_SI 27A |Robot aspirateur (autonomie)

S| 26_EP_SI 27B |Robot aspirateur (vitesse)

SI 26 _EP_SI 27C |Robot aspirateur (hauteur de détection)

SI 26_EP_SI_28A |Compacteur (temps de cycle)

SI 26 _EP_SI 28B |Compacteur (force de compactage)

S| 26_EP_SI_28C |Compacteur (autonomie)

S| 26_EP_SI_29A |Arceau de parking (recharge)

S| 26_EP_SI_29B |Arceau de parking (autonomie)

S| 26_EP_SI_29C |Arceau de parking (effort maximal)

S| 26_EP_SI_30A [Chariot de traveling (vitesse)

S| 26_EP_SI_30B |[Chariot de traveling (autonomie)

S| 26_EP_SI_30C |[Chariot de traveling (rayon de giration)

S| 26_EP_SI_31A [Télescope (autonomie)

S| 26 _EP_SI 31B |Télescope (erreur d'inclinaison)

S| 26 _EP_SI 31C |Télescope (fréquence de rotation)

S| 26 _EP_SI_32A |[Tracker solaire (autonomie)

S| 26_EP_SI 32B |Tracker solaire (vitesse de rotation)

S| 26 _EP_SI_32C |Tracker solaire (recharge)

S| 26_EP_SI_33A [Voiture radiocommandée (vitesse)

S| 26_EP_SI_33B [Voiture radiocommandée (autonomie)

Sl 26_EP_SI_33C [Voiture radiocommandée (pente)

S| 26_EP_SI_34A [Hoverboard (vitesse)

S 26_EP_SI_34B |Hoverboard (autonomie)

S 26_EP_SI_34C |Hoverboard (commande)

S 26_EP_SI_35A [Travelling motorisé (vérification vitesse rapide)

S 26_EP_SI_35B |[Travelling motorisé (précision en vitesse)

S| 26_EP_SI_35C |Travelling motorisé (vérification vitesse lente)

S| 26_EP_SI_36A |Robot tondeuse (vitesse d’avance)

S| 26_EP_SI_36B |Robot tondeuse (autonomie)

S| 26_EP_SI_36C |Robot tondeuse (rendement énergétique)

S| 26_EP_SI_37A |[Tapis de course (inclinaison)

S 26_EP_SI_37B |Tapis de course (vitesse)

S 26_EP_SI_37C |Tapis de course (puissance)

S| 26_EP_SI_38A |Pilote automatique de bateau (consommation)

S| 26_EP_SI_38B |Pilote automatique de bateau (maintien du cap)

S| 26_EP_SI_38C |Pilote automatique de bateau (temps de réponse)




SI 26_EP_SI 39A |[Skateboard (autonomie)

SI 26 _EP_SI 39B |Skateboard (puissance)

SI 26_EP_SI 39C |Skateboard (vitesse)

SI 26 _EP_SI_40A |E-skate (vitesse)

S| 26 _EP_SI 40B |E-skate (autonomie)

S| 26 _EP_SI_40C |E-skate (précision du paramétrage de la vitesse)
S| 26_EP_SI_41A [Bio impression (débit)

S| 26_EP_SI_41B |Bio impression (précision du volume)

S| 26_EP_SI_41C |Bio impression (limitation de I'effort)

S| 26_EP_SI_42A [Bras de robot (fidélité de positionnement)
S| 26_EP_SI_42B |Bras de robot (pression)

S| 26_EP_SI _42C |Bras de robot (force)

S| 26 _EP_SI 43A |Robot artiste (autonomie)

S| 26 _EP_SI 43B |Robot artiste (vitesse)

S| 26 _EP_SI_43C |Robot artiste (précision de position)




