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Plan d’études en informatique : dispositions de transition

2.4 Dispositions de transition : liste des équivalences

Pour les étudiants ayant terminé partiellement une année d’études, les unités d’enseignement
restantes qui doivent encore étre suivies sont déterminées sur dossier.

La liste suivante donne une indication sur les équivalences des unités d’enseignement. Les
étudiants ayant recu une note insuffisante lors de la premiére tentative dans le cadre de I’ancien
plan d’études ont la possibilité d’un 2° essai en passant I’évaluation de I’unité d’enseignement
équivalente selon le nouveau plan d’études.

UE selon le plan d’études 2008

UE équivalente selon le plan d’études

UE équivalente selon le

2014 plan d’études 2015

IN.0110  Logiciels programnjableg IN.0120 P_rogrammatlon scienti- dito PdE 2014
[pour branche propédeutique] fique

IN.0111  Projet : Robotigue [pour BCo] | IN.2022  Robotique dito PdE 2014

IN.0113  Logiciels programmables IN.0121  Programmation scientifi- .

; P X N dito PdE 2014

[pour sciences biomédicales] que [pour sciences biomé.]

IN.0114 Comp!ement au projet: - - dito PdE 2014
Robotique

IN.0210  Technologies multl[nedlq IN.0220 T_raltemeqt des données et dito PdE 2014
[pour branche propédeutique] visualisation

IN.0211  Projet : Contrdle de proces- IN.3022 Contrdle de processus IN.4028 Contrdle de
sus [pour BCo] processus

IN.0212 CompJement au projet: - - dito PdE 2014
Contr6le de processus

IN.0300 Projet (pour DAES I) - - dito PdE 2014

IN.1010  Projet : Robotique IN.2022  Robotique dito PdE 2014

IN.1011 Prt_)grammatlon orientée IN.1020 Introductlon.a la dito PAE 2014
objets programmation

IN.1013  Programmation fonctionnelle | - - dito PdE 2014

IN.1910 Prolet:,Robothue (pour IN.2022  Robotique dito PAE 2014
complément au Master)

IN.2010  Projet : Contréle de IN.3022  Contrble de processus IN.4028 Controle de
processus processus

IN.2011  Architecture des ordinateurs | IN.1022  Architecture d’ordinateur dito PdE 2014

IN.2013  Ingénierie du document pour | IN.4021  Données semi-structurées | IN.3029 Données semi-
le web structurées

IN.3010 Projet : Technologies Web - - dito PdE 2014

IN.3011 Programmatlon proche du IN.2020 Programmatlon proche du dito PdE 2014
systéeme systeme

IN.3012  Bases de données IN.3021  Bases de données dito PdE 2014

IN.4010  Projet : Mod_eles de IN.5022 S_ystgmets concurrents et dito PdE 2014
programmation distribués

IN.4011  Algorithmes IN.2021  Algorithmique IN.3028 Algorithmigue

IN.4012  Méthodes orientées objets IN.4020  Génie logiciel dito PdE 2014

IN.4910 Prol_et: Modeles de program- | IN.5022 Systgme{s concurrents et dito PdE 2014
mation (pour compl. au MSc) distribués

IN.5010  Travail de Bachelor IN.6020  Travail de Bachelor dito PdE 2014

IN.5011  Télécommunications IN.1021  Réseaux dito PdE 2014

IN.5012  Systémes d’exploitation IN.4022  Systémes d’exploitation dito PdE 2014

IN.5013 A!de ala d(_ems_lon —modélis- | IN.5x2x  Cours a choix | dito PdE 2014
ation quantitative

IN.6011  Méthodes formelles IN.5021  Méthodes formelles dito PdE 2014

IN.6012 Earadlgmes de programma- IN.5020 Ffrogrammatlon. fonc- dito PdE 2014
tion tionnelle et logique

- - IN.3020  Programmation orientée IN.2028 Programmation

objets

orientée objets
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