Apéndice A. Contraccion del robot (NuhNXT).

Piezas utilizadas para armar el robot.

' . /U /U /U w
o“ru NP 3 15 x x = =

= (I $hfmﬁh/m_yh’hfh B\

AW X'a&u’a“/“ﬁhéw./ h‘.u/u/u//u//h

x
o
~ %= %
S x W ox % x % % ) 5 P % o ox 5 % x
S R4 %l & = & - < < = V4 s & & =
El
7
& T
T 7
@ L i
i ¥ ¥
3 ¥ A
¥ ¥ ¥
¥ T ¥
T £ ¥
¥ ¥ LB
L L 4 ¥
.x Tx Ux U ox x & x'x&ha@x » x x‘x
R s s ms ey & - - & & - - -




Disefilo Completo NuhNXT




: - —
_a‘n‘-('\‘ o i
e AT

(é(é



—‘a‘-‘-‘ﬁ‘ &

161

N

AR
_w\*\'\*:












T A A

st

12

2



13

14

14












21

21

22



23

24



25

26



[
o]

28



29

a0



3

il

32



33

34



&5

36



7

a8



ZF

40



4

ot AL AL T

42



43

44



e

il

45

Ll



47

47

48



o
=

50



—
]

52



m
[Te]

54




[Te}
[Tel

5E



o
[Te])

58



59

60



o

52



63




64

E5



EE

67



68

E9



70

70

71



72

73



e T L T

| &
TR ATATT

74

Srererarearer
JRIBIIA

75



IR AT AT
el T T 1)

7E

7



S48
¢RIV

78

R T

T
(L1

TR ATRINTD
s

73



=
=1

a



[

82

(T

a3



=t
=]

a5



Pl B

86

a7



t
i
&
¢

a3

29



=
@

9



[at]
=41

93



=t
o

95



o
=]

97



oo
@

93



100






