EXERCICE n° 9 SIMULATEUR TROIS AXES
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Figure 2
Schéma cinématique sans les actionneurs

Figure 3
Schéma cinématique avec les actionneurs

Travail demandé

Q1-Déterminer les mobilités utiles et internes puis mener 1’étude d’hyperstatisme.
Q2- Identifier les conditions géométriques a respecter pour réaliser ’assemblage de 1’ensemble.

Q3 Proposer une modification des liaisons pour obtenir une solution isostatique.



