ROBOT ERICC

Etude de la fonction technique FT4: GUIDER EN ROTATION LES MOUVEMENTS

La fonction FT4 “guider en rotation les mouvements™ est assurée par deux liaisons réalisées par des
roulements a billes. ;

Etude des roulements: (consulter le catalogue SNR)
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Modélisation cinématigue du cuidage en rotation de 'arbre 10:
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Indiguer le chemin suivi par un effort axial :

Verifier le démontage



On peut envisager d’autres montages
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Colorier les sous-ensembles cinématiques et faire le schéma cinématique
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Indiquer le chemin suivi par un effort axial :

Vérifier le démontage
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Colorier les sous-ensembles cinématiques et faire le schéma cinématique
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Indiquer le chemin suivi par un effort axial :

Vérifier le demontage




