ttttt

R1(2)
VALUE=12V N

Mot AvV2

|.P.T.
FREQ=3 N\ j
L.F.C. Mot.b.o. PW=50%
V2=5.0 N j 7/ TD=0.00
V1=0.00 TF=1.0n
TR=1.0u TR=1.0n
TF=1.0u V1=0.00
TD=0.00 V2=5.0 —
PW=10%
FREQ=0.107

10U 2 AVANCES

1N4148

Tempo

SW-SPDT

—L'I}G}{n—‘bak*ﬂ-h-hlw

RLA1

RLY-DPCO RLY-DPCO

C3 10uF synchro,

7N

Q1

sc1ooBP — N | D1

moteur bras oscillant

1N4148 M.B.O

1N4148 Moteur déplacement

MOT.AV2

BC109BP

1 X P " e 5 - -
. #y -+ 3 W T
AT T 42l ol i T F e T T [ ; ! ity e i el oy i Tl g B ] ; It S o e hon ! daly F 1 43 T iy A U : J i L Pt e e T 1 A A JR o R e W ¥ il ! g dey s g ; 1 A RIH s e Bl ,
W e o i A RO e L e s My k. g N R k i E e S et 1 ap B 2 g T ¢ o el T ol . D UCTISN ....m_..nu....r H oy SR S [0 K W s ; 5l U e e B T I . £ field, =g I U5 LR g af A B U T S L Tl Bt 2 L (15 ') Y s A T B e b e S | el g i T L S
- ki ] iy i S MR ey g P p A 1 - : ok i bl i i o e R g § o | S B Bl £ s B S ST P e b - oy el e R0 e 1 o e 7 Ml ey - Al i o ARy ; - - : o e ST | e e, ;W Ay ' 4 T e e e R L R s e e L o R g A e e i o Ly S A T
— - — —r— p— - e e —— s — ke | i — * " Tiren - i | rerte = cas - s - v e LIS [ . - e - - e - e R - - — [p— % S - — — - — — . - Jr—— p— - - — — e o
- - m, . .ﬂ 1 i 1 ] 1 1 ] { : 1 | i 1 1 [ l ._. i .__” .ml:.“ o B ' _ T 1 m i B v O O o O | g O s A_ 1 1 T 1 11 T 1 : m. I 1 1 . [ J* |
| 1 1 i | | |}
_ 1 | ] " 1 m | F | I ! | | | 1 ] H § ! | 1 I 1 I 1
i | H 1 A | | ' ' 1 I I . [
& ﬁ W i | [ | | i | | L i { i 1 ! ! A f | i ] I ._. | ]
- _ L | . ] L L L ] Jd Ll Ll 5 | | L L _ L 4 L A A ] | i e | L | 1 d | asnd J | L . Ld | el Ld L ! !
- s e maa Tosas o ea s - e a8 - a B b v - - Ceeea - [ i Tan - e e ek e e ey ? a - a R -t LR e ek e —r— e . | N e S maaa el | W— .. e | - . . A | P . F-— i . - [ v - | - |
T T T T B S e o Aeae T A s e [ rT—rr———
.__—. & § Nt H m ._”
T e T T i e o A T e L el i B e e B i R e B B R B e e R B e T o e ah t ke e e s e ——— S e RURT Lt e e TS S e e S ke o e e g e bl ol g el g e e e n s g S e 7 e e g e . i g L e BT I T R e N L AL . P A N i L g N Y e LA S B iy 7 sl B e 1 oS b e g, T o TEkin ] o e i B e i g ¢ s e e o g -
I
-
) —— - !
e | § J ™~ §
.....-...n.lm_ [y i - ] ."
A T Bl s o g b g g+ B B o e gy g g e e e g o ) ol b i il o e e g e g g s e e g g e g s o] e g e e o g gl e AL I R U NS, S R M 8 L MR Sl o S g o S S 8 e Rk A R g S0 e e I B gl Mk e e - T Tl i AT ] — P -1 . I R R R O R R . . A e I — — DE—— - = — o ]
T S T S R T W T I S L L e ey Jr S T e B S e AT s g Bl oy gl b g e Pl g g g By e by ol g g e e g g o e TR R 0 A A T A 8 A L L T L . S B T T T L T e e T e L I T T T T — - T O R T TR E———
ar,
FEp— -
HMESE *—. m |
1 Vas gal'ls s 1 .“.
R I I T T T B T T T T T S — T T T ——
e et e = el g o e B ey e g ki g e e R e A e B e L B T N G IOl Tl Bl e s e g e e ' e B el . g s R el gy el e s S 8 -l s o e e e g g g e e g e g et
ﬁ.-_..__quu_m 4 vn.“_ ;l...n. _
Pl =t b B & B e @ 1
R e e R R L Ll s e g i e B et el g o e e A = b e e o g g el e B ey s A T B T o L LR T 5 S S 3 M B L ET i W el B ot 4 e 1 Bkt e S e R M —— — . —
@t ma s F—
SMEC _
-
.m = __i_.m. J
bl g G e g S B g P g de g mm e g e R R DRI R ECE T i e e e e L e T L —— S e LS = R ——— I —— e — rene———
- R T L e [— T an —y e . el
Mot .AV1 |
_. — o e o 1 N .“
L i e e T B B T T L e e = s i ——— [ e e e e e e e e e o e o o ] e 1 e e s o ] L g 7T g ] T B T R e i AP R R T L B R R ol e e s e P el e Bl Tt e —r e i CE— e oww -
- pe e cE W T LT - - — o T R -
5 L ™
[ -..-..._..—-. n‘L_.Lnﬁ “ —
T N e i B WV L i i
- sy - By D B e B M Wl W kg b e ok il e e e g e 8 e = o o] g e o e oy B iy e g o e b L P L S L L % R e R e L L M I AN T S T B g A Bk e e i RS e P e oAy e i gl £ B e el = e e S - E— R R R R O R RO R R R R R R I R R IR ...

8.0 cld .4 2e .y c4d @ cb.@ c8 .0 34 .0 32 .0 34 .0 36.0 38.0

Nick Robot a la fraise .
Automatisme @ mouvement automatique du bras oscillant , avance automatique ( réglable de 1 a 10 dents ) du robot jardinier .




