CPGE — PTSI Mr Pernot

TD Comportement des systémes mécaniques: transmetteurs de puissance

Question 1 : Dessiner, en utiiisant des couleurs, le schéma
cinématique de l'axe de lacet du robot Ericc 3.

Question 2 : Déterminer le rapport 1 de la transmission

Axe de lacet du robot Ericc 3

(Veir cours page 25 pour
schématisation d'un
systeme poulie-courroie).
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