Quelles sont les fonctions techniques que doit réaliser le robot pour réaliser circuit en autonomie ?
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D’aprés ce que tu sais des Capteurs et Actionneurs, peux tu classer les différentes solutions ci-dessus
dans la bonne colonne.

Actionneurs Capteurs




Compléter le flux d’'information et d’énergie au sein du robot Mbot2.
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