
Annexe B1
Conteneur – Dimensions et interface de préhension
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Annexe B2.a
Préhenseur à inertie (grappin) – Coupe
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Annexe B2.b
Préhenseur à inertie – Perspective
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Annexe B3
Préhenseur à doigts pivotants – Détail des doigts
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Annexe B4
Préhenseur à doigts pivotants – Comportement mécanique des doigts
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Figure B4.1 : Déformée du doigt

Figure B4.2 : Répartition des contraintes

S1

S2

S3


