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Bilan des forces qui s’exercent sur le bras inférieur 3 : 

1F F y  : Action du vérin au point E, portée par l’axe du vérin 

2 3 1 1660 239/R y x   : Action de la poignée 2 sur le bras inférieur 3 

0 3/O  : Réaction du bâti sur le bras inférieur 3 

 
 

 
 
 

Théorème du moment dynamique au point O : 2 3 0 3/ /( ) ( ) ( )O O OM F M R M O  0   
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 aF+cRy1=0 => F=-c.Ry1/a AN : F = (-0.55)*(-239)/0.115 => F = 1143N 
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