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(32-5 : Déterminer la liaison équivalente a un
ensemble de liaisons.

Approche statique analytique.
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 Déja abordé par une approche cinématique.

* Deux mémes exemples :

SH

Patin a rotule Chariot de cordeuse

%




 (Cas de liaisons en série : les actions transmissibles doivent
I’étre par toutes les liaisons.
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Tia} = a1} = (Tiso)
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 (Cas de liaisons en série : les actions transmissibles doivent

I’étre par toutes les liaisons.
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« Cas de liaisons en // : les actions mécaniques s’additionnent.
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« Cas de liaisons en // : les actions mécaniques s’additionnent.
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« Cas de liaisons en // : les actions mécaniques s’additionnent.
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Glissiere de direction z.
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* Réinvestissons ces nouvelles compétences sur le systeme du
fauteuil TopChair.
* Liaison équivalenteentrelet7?




