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ESLABON LARGO

UNIDADES: mm | CANTIDAD: 1

ITEM | DESIGNACION Y OBSERVACIONES

DIMENSIONES |MATERIAL: ALUMINIO 6061TH

FUNDACION UNIVERSIDAD DE AMERICA
FACULTAD DE INGENIERIAS
Programa de Ingenieria Mecanica

DISENO DE UN BRAZO ROBOTICO PARA EL LABORATORIO DE AUTOMATIZACION

ESLABON LARGO
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