MODELISATION DES LIAISONS

LES LIAISONS -02-

TD 11-02

[ Référence au programme

S.T.

1- Modélisation des liaisons et des Actions Mécaniques.

1-1 Modélisations des Liaisons

Retrouver le nom de la liaison associée au tableau des mobilités.
( 1 = mouvement; O = pas de mouvement )

[ Référence au module

Module 1 : :modélisation des Liaisons
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