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SYMBOLE
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Type de courrois

Plate e Trapezodale
Transmission
par courraie
{symbole général)
Ronde Crantee W
L 1 1 Jd O \
SR TS | | S —
Liaison avec [arbra
— *

Poulies etagées

.

—

i

A

* indicalion eventyelie du type e COourfoie

* Silnyapas dambiqude 13 Cigit peyl elre omise

TRANSMISSIONS PAR ROUES DENTEES ET CHAINES

Transmission
par chaine
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