Annexe Bl
Conteneur — Dimensions et interface de préhension
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Alvéoles non représentées
Masse maximale, conteneur plein = 20 tonnes




Annexe B2.a
Préhenseur a inertie (grappin) — Coupe
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Annexe B2.b
Préhenseur a inertie — Perspective




Annexe B3
Préhenseur a doigts pivotants — Détail des doigts
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Annexe B4
Préhenseur a doigts pivotants — Comportement mécanique des doigts

Mom du modéle: 04 5074 DOWGET

Mom de 'Stude; COSMOSKpressStudy

Type de Tracé : Statique Déformée - Tracé2
Echelle de défarmation 1 ; 8.19642

Figure B4.1 : Déformée du doigt

Mom du modéle: 04 5074 DOIGT

Mom de 'etude: COSMOSKpressStudy

Type de Tracé : Statique Contrainte Modale - Tracéd
Echelle de déformation : 819642

van Mises (Mm*2]
1 .800e+0039
1 ES0e+009
1 500e+009
1.350e+003

1.200e+009
1.0:50e+008
9.001 e+008
7501 e+008
6.001e+008
4501 e+008
3.001 e+008
1.500e+008
2.212e+004

Figure B4.2 : Répartition des contraintes
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