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AJI - Gestion pour l'Education
58 avenue Saint Augustin

06200 Nice
Tel : 04 92 29 01 19  Fax : 04 93 18 04 98

contact@aji-france.com

Publicité d'une consultation de marchés publics

Etablissement : Centre International de Valbonne

Adresse : 190 rue Frédéric Mistral

06560 Valbonne SOPHIA ANTIPOLIS

Pouvoir adjudicateur :

Mme VITTAZ KARINE

Contact : Mme SANT marielle

Tel :
Fax :
Email :

0492965216
0492965299
marielle.sant@ac-nice.fr

Dépositaire de la consultation :

Détail de la consultation - PAJI/18/13605 :

Type de produit : FF04 : Fournitures - Fourniture didactique d'enseignement en laboratoire - Enseignement
Objet : devis pour l'acquisition d'un robot de manipulation industrielle

Descriptif :

Documents à produire : Devis
Fiches techniques
Condition de livraison

Consultation publiée du 27/12/2018 au 11/01/2019. Echéance le 11/01/2019 à 12h01 ( Heure de Paris ).

devis pour l'acquisition d'un robot de manipulation industrielle de type Delta s'intégrant dans un environnement
logistique ou manufacturier (Pick and Place)

Transmission des offres :
 - En déposant vos offres sur cette plateforme
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AJI - Gestion pour l'Education
58 avenue Saint Augustin

06200 Nice
Tel : 04 92 29 01 19  Fax : 04 93 18 04 98

contact@aji-france.com

Publicité d'une consultation de marchés publics (Modifications)

Modification du 27/12/2018 à 10h18 :

Objet : devis pour l'acquisition d'un robot de manipulation industrielle pour les Ã©lÃ¨ves de Classe prÃ©paratoire aux grandes Ã©coles

Descriptif : complément d'informations :
Ce robot est à destination des élèves de CPGE (classe préparatoire aux grandes écoles) et va leur permettre
notamment :

-          d?étudier l?asservissement du robot et la commande de ses moteurs

-          de réaliser des TP de cinématique et de statique

-          de réaliser des TP d?énergie et de théorie des mécanismes

-          de réaliser des TP sur la stabilité des systèmes asservis
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