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Contrôle

Travail demandé

1- Le solide A constitué du support est pris comme référence
        Colorier en rouge le sous-ensemble A
        Colorier en bleu le sous-ensemble B cinématiquement lié au fond de vérin
        Colorier en jaune le sous-ensemble C cinématiquement lié à la pince
        Colorier en vert le sous-ensemble D cinématiquement lié à la tige

2-Rechercher  les liaisons cinématiques entre les différents sous-ensembles

4- Etablir le graphe des liaisons      

5- Etablir le schéma cinématique       

3- Etablir le tableau des liaisons entre les différents sous-ensembles
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