SCHEMAS CINEMATIQUES

Aiguillage de trieuse : Bati 0, Corps vérin 1, Tige vérin 2, Aiguille 3
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Systéme de serrage de la cordeuse de raquettes : Bati 0, Molette 1, Jumelle 2, Bras 3
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Joint de Cardan: Bati 0, Entrée 1, Croisillon 2, Sortie 3 Robot Ericc 3 : Chassis 0, Corps 1, Bras 2, Avant-bras 3, Main 4, Pince 5
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Membre inférieur du NAO : Sol 0, Pied 1, Cheville 2, Jambe 3, Cuisse 4
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