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2.2 Déplacer la charge horizontalement :
2.21 compléter le FAST :

2.22 Cocher les proposit ions correspondantes aux condit iCIns nécessaires à l 'engrènement de deux

roues coniques.

f l  l l  faut que les roues aient le mêrne nombre de dents ;

[ .  t t  faut  que les roues a ient  le  même modules ;

I l l faut que Le nombre de dents de la grande roue soit le double de celui de la petite

roue ;

p tt  faut que tes sommets des cônes soient confondus avec le point de concours des

axes.

D,Rêpt

FT2l : Alimenter en
énergie électrique'

FT22 : Distribuer
l'énergie électrique
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FT23 : Convertir
l'énergie électrique

mécanique
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FT2 :Déplacer
l ro r izontalement
une c l rarge

Galets et rai ls
FT2,l : Guider en
trânslnt io l l

FT25l : Adapter
l'énergieFT25 : Transrlettre

l'énergie nrécanique

FT26 : Commander la mise
en lrouvement

FT252 : Transformer Ie
mouvement de rotation
en mouvernent dc
translation

FT26ll : Acquérir
I'ordre tle commande

FT26l2: Acquér'ir Ies
posit iorrs irr i t iale el
t inale permises . -ueru,f I

FT26l3 : Acquér'ir' le
poids de [a charge et
le couple
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Automate programmableFT262 : Trailer les
informations
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