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Allure générale et
mecanique de la barre
et support du bras
En vue transversale

Chaine a crans

de 238,5 cm

<+— tube

< Accroche au tube
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Crans pour attacher le
bras a la chaine

Support du bras

Bloqueur en
caoutchouc

engrenage

. Engrenage
directement relié
au moteur

]
10 cm



Allure générale et
meécanique du support
En vue de haut

| Engrenage

Stabilisateur :
roue libre type
caddie

5cm



Allure générale et
mecanique du bras

Tube dépliant motorisé

Attaché a l'engrenage
entrainé par le moteur du
Dessus
Taille pliée : environ 20
Ou 30 cm
Taille déepliée : environ 50
Ou 60 cm
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Allure générale et
PINCE (vue transversale) ouverte mécanique de la pince

PINCE (vue transversale) fermeée

Moteur entrainant
“ un engrenage au
dessus

—— Engrenage

@ Roulis activé par engrenage
]
B Surface adhérente 4 cm



Schéma fonctionnel du placement des touches sur
I'application

!

Controle général de la vitesse
des mouvements du robot
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