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ZUSAMMENTETZUNGSTEIL PNEUMATISCHER MOTOR %

Bilden Sie Teile des pneumatischen Motors nach der Vorlage.
Speichern Sie die Teile durchgehend!

MOTOR BLOCK
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MOTORDECKEL SCHNITT A-A
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Teil der Kurbelwelle
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KOLBEN
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EINSTELLSCHRAUBE
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Bilden Sie in den Bolzenansatz einen Nocken, als die Versicherung gegen Kurbelstangekollision.



SCHLAUCHREDUKTION
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SCHRAUBEN

Imporieren Sie die Schrauben, die Sie fiir Motoraufbau brauchen, mit Hilfe von Toolbox in die
Zusammensetzung. Gestallten Sie die Schrauben um und speichern Sie sie!



ZUSAMMENSETZUNG VON PNEUMATISCHEM MOTOR
UND BEWEGUNGSANIMATION

Pneumatischer Motor steht Thnen zur Verfiigung, denn in der Schule es gibt als Lehrmittel.

Simulieren Sie Bewegung des Motors so, wie die Teile real arbeiten. Verwenden Sie den Befehl
Rotacni motor Umlaufmotor. Stellen Sie Riickspielenbetrieb Smycka Schleife.
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Rotacni motor

‘;| Linearni motor (Ovladac)
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