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Allure générale et 
mécanique du bras

4 cm

Tube dépliant motorisé
Attaché à l'engrenage

entraîné par le moteur du 
Dessus

Taille pliée : environ 20
Ou 30 cm

Taille dépliée : environ 50
Ou 60 cm
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PINCE (vue transversale) ouverte
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Schéma fonctionnel du placement des touches sur 
l'application
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Contrôle général de la vitesse 
des mouvements du robot
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