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Grace a ce tutoriel, vous pourrez réaliser la partie droite
de la base motrice du robot 2010 de la Perrin's Team

qui participera a la Coupe de France de Robotique.
Il vous sera aisé de réaliser la base motrice entiere.
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Mettre la roue et le pneu entre
les deux rondelles

2/147









5/147



6/147



7/147

10



8/147

11



9/147

12



10/147

13



11/147

14



12/147

15



16

13/147



™~
4
)
o~
<
i

17



15/147

18



™~
4
)
S~
(Vo)
i

19



™~
4
)
P~
™~
—

20



i
x

18/147

21



™~
4
)
S~
(@)}
i

22



™~
<
i
S~~~
o
o~

23



™~
<
i
/
L
o~

24



22/147

25



’8

23/147

26



24/147

27



28

25/147



x4

29

26/147



27/147

30



28/147

31



29/147

32



30/147

33



31/147

34



32/147

35



33/147

36



34/147

37



35/147

38



36/147

39



37/147

40



38/147

41



39/147

42



40/147

43



41/147

44






43/147

46



44/147

47



45/147

48



46/147

49



47/147

50



J
'
'
|
’
’
/
'

48/147

51



49/147

52



x1

53

50/147



51/147

54



N\ #.

x1

52/147

55



2 ’XZ

53/147

56



54/147

57



55/147

58



59

56/147



57/147

60



58/147

61



59/147

62



60/147

63



61/147

64



62/147

65



4

63/147

66



64/147

67



65/147

68



™~
<
i
S~~~
O
O

69



67/147

70



68/147

71



69/147

72



™~
<t
i
P
o
™~

73



™~
<t
i
/
i
™~

74



™~
<t
i
P
oN
™~

75



73/147

76



™~
<
i
S~
<t
™~

77



78






7l sg\;\,m.\k
v

80



188y
v

81



79/147

82



80/147

83



x1

84

81/147



82/147

85



x1

83/147

86



84/147

87



85/147

88



86/147

89



87/147

90



91

88/147



89/147

92



90/147

93



i
x

91/147

94



~u

92/147

95



™~
<
i
S~
m
(@)

96



94/147

97



95/147

98



96/147

99



Mettre un élastique bleu Q qui rejoind les deux @&y
x1
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La base droite de votre robot
est maintenant terminée.
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Pour terminer la base de votre robot,
vous pouvez faire le symétrique de
cette base par symétrie axiale.

Pour assembler les deux parties, je
vous conseille d'agrandir les pieces
rouges des deux parties et de les
attacher entre elles, par conséquent,
il faudra changer la taille des pieces
jaunes.

http://www.perrinsteam.fr
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