CLASSE DE PROBLEMES 4

MODELISER, PREVOIR ET VERIFIER LES PERFORMANCES DES SYSTEMES DE
SOLIDES

1 Connaissances a avoir 2 Savoir faire

e Tableau des liaisons e A partir du paramétrage d’un systeme, déterminer le graphe des liaisons
e Graphe de liaison et construire le schéma cinématique

o Schéma cinématique o Faire une fermeture géométrique et la projeter dans une base

e Projection dans une base o Extraire de la fermeture géométrique la relation entrée/sortie demandée

3 Fiche de synthese
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FIGURE 1 — Liaisons normalisées
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