SCIENCES DE L'INGENIEUR

LYCEE POLYVALENT ARAGON-PICASSO — GIVORS (69)
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Au cceur également des préoccupations
quotidiennes...
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Acteurs de la performance




Transition énergétique
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Informatique, Electronique, Numeérique,
Communication




Robotique

Robot européen Philae
(Comete Tchoury)




Fabrication numerique
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Les 4 compétences en Sl

Modéliser
Communiquer




Les sciences de I'ingénieur au LPO Aragon-Picasso
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La démarche de projet
en classe de 2nde




Véhicule expérimental ;
modulaire o®




Véhicule experimental
modulaire
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Challenge Robotigue




Challenge Robotique










Projet aerospatial




Conception des fusees
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Pour tout renseignement : stephane.huet@ac-lyon.fr
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Brevet d'Initiation Aéronautique (BIA)

196802018 Cest en effet en 1968 que le brevet dinitiation

b B' A aéronautique a remplacé le brevet élémentaire des

sports aériens, lul-méme Issu des lolisirs dirigés mis en

place par Jean Zay, le ministre de I'Education nationale
du Front populaire.

Thomas Pesquet, astronaute de I'ESA, est parrain de
ces 50 ans du BIA.
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Accueil Actualités Présentation Formations Projets IDLAB
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