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12 - Mesure de distance avec
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13 - Communication entre:
par le bus I12C, la liaison série

14 - heure et la date avec t
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15 - Des petits circuits électronic
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16 —Le GPS .
17 - Lecteur de cartes SD / micr¢
18 - Liaison radio entre deux mic
19 - Conception de PCB (P}
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o Information preliminaire
o Cette présentation est accessible via le site idrolik.com

— rubrique documentation

« Elle sera mise a jour sur le site au fur et a mesure qu’elle
evoluera

« De cette maniere, vous aurez acces aux exemples de
programmes pour verifier que ¢a marche
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http://idrolik.com/
https://idrolik.com/documentation.html
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