SEQUENCE 4
Analyser et modéliser la cinématique des systemes

Synthese du chapitre 1 : Liaisons mécaniques et schéma cinématique

P Principaux schémas des liaisons cinématiques :

Glissiere 1 translation

Pivot 1 rotation

1 translation
1 rotation

Pivot glissant




SEQUENCE 4 .
Analyser et modéliser la cinématique des systemes

Synthese du chapitre 1 : Liaisons mécaniques et schéma cinématique

P Torseurs d’actions mécaniques associés:
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