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GENIE MECANIQUE

Schématisation cinématique et synthese
des liaisons mécaniques simples

Annexe

6A

Les points choisis pour les centres de liaison sont arbitraires et peuvent évidemment changer selon I'étude a traiter.*
N\ Les m sont des éléments facultatifs permettant de montrer le lien d'un trait avec un autre en cas d'ambigiiité.
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les D.D.L. Tx et Rx sont reliés entre eux. Les composantes @x et v« sont reliées par la loi d'entrée/sortie (voir "Transmission de puissances”) ; la
force X et le couple M sont eux aussi reliés entre eux.
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