Telo robotky V. - iprava pro
prichyceni rukou k telu

Bc. Katefina Cihdckovad
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Na pracovni plochu vytahneme valec - diru
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Prepiseme rozmery valce (prumer 2 mm a
vyska 80 mm)
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Otocime valec 0 90° (viz obrazek)
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Vhodné umistime valec — diru do téla
robotky (viz obrazek)
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Seskupime pomoci funkce Seskupit Ctrl + G
valec — diru a telo
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Télo robotky je hotove — dirky slouzi pro
maly Sroubek, kterym pripevnime ruku
k télu robotky

[ T] 1N y

@EE [E telo 0 ‘

Bon E A a3
(@™ « © O [y [ |& /p  mmpot  Export  oOdes latd

aaaaaaaaaaaaa




Detailni foto prichyceni ruky k telu
(neutahneme-li sroubek, ruka je pohybliva)




