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38 4 Plague moteur Acier
37 3 Poulie receptrice Alu
36 4 Courroie GT2
35 3 Poulie motrice Alu
34 6 Ecrou - M5 -W - N
33 8 Ecrou- M8 - W - N
32 4 Motor MAN TGA
31 1 porte Acier
30 1 Cage Acier
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26 1 Basse Acier
25 2 Plague de levage Acier
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g @ g 6 4 Coussinet a colletrette fritté Laiton
5 4 Coussinet cylindrique fritté Laiton
635 4 4 Roulement butée Acier
- 3 4 Plaque supérieure Acier
- - 2 4 Support Acier
1 1 CHASSI Acier
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ECHELLE: DESIGNATION: DESSINE PAR :
1:3 MOHAMED ALI ISMAIL
' Robot mobile a base de
roue omnidirectionnelle DATE :
6@ 13/06/2025
, ISET DE MAHDIA NUMERO : REV: PARTIE:
DEPATEMENT DE GENIE MECANIQUE ] 1/1
7 5 [ 3 I 2 I !




	Feuille1
	Vue de mise en plan1
	Vue en coupe AB-AB
	Vue en coupe A-A
	Vue en coupe AD-AD
	Vue en coupe B-B


