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Les diplomes et métiers préparésii

> CPGE-ATS (Vers le métier diingénieur) ~
> Les licences Pro (Bachelors) |

> Les B.T.S industriels I

> Les bacs S.T. (Sciences et Tech Indust)

> Le bac S (option Sciences de lngénieur)

> Les bacs Professionnels

> Le B.EFP MPMI

> Le C.A.P Horlogerie

98 :

es voies d'accés

> Formation initiale (Bac et BTS)
> Apprentissage (BTS)

|> Formation continue (ETS}l

> Electronique

> CPl - Conception de Produits Industriels

> Electrotechnique

> |RIS (Info industrielle)

> CIM - Microtechniques

> Mal - Maintenance et Autom. Industriels
> Traiternent des Matériaux
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Le style 5, . ESTECH
G EUROFORM 3D
_@ ... A l'interface du style et de la technique
p=="% —¢ - IDESTYLE
l L MATRA AUTO
RCD CONCEPT
| « Fournir aux différents stades d'un projet les définitions numériques 3D de la
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H = Valider les Jeux et Affetire ments
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Maquette numérique de
faisabilité d'un concept
de voiture modulaire

Projets étudiants BTS :
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BASE DE DONNEES PROFESSEUR
Référence pour les enseignants

BASES DE DONNEES PAR PROMOTION
BTS: Sauvegarde travaux et projets
Reinitialisation tous les 2 ans

Lic Pro: Sauvegarde travaux et projets
Reinitialisation tous les ans

BASES DE DONNEES FORMATION : SmDemo |[lNg#I&
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Devoir arendre Automatiquement

N

Dépot du travail
pour correction

Devoir
surveillé

LR

= | Acces au corrigé I—,

Devoir corrigé I
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FSUL1 : suspendre la roue a la structure du véhicule
FSU11 : assurer le roulement de la roue sur le sol

FSU12 : garantir le contact roue sol

FSU13 : ne pas transmettre les irrégularités
verticales du sol a l'utilisateur
FSU2 : entrainer la roue en rotation
FSU3 : diriger la roue "

FSU4 : freiner la roue

FSUS : relier les mouvements des 2 roues pour limiter
le roulis
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