
 

 

 

 

 
 
 
 
Graphe des liaisons en vue d’une étude statique : incomplet ici car graphe uniquement 
cinématique => il manque les actions mécaniques non transmises par les liaisons. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figure : isolement statique de 
l’ensemble {bras, avant-bras, 
pince} 

𝑶𝟓 x 
𝑶𝟐 

𝑶𝟑 x x x x 

NOM / Prénom : 

𝑥1⃗⃗  ⃗ 

𝑧1⃗⃗  ⃗ 

Socle 
0 

Chaise 
1 

Bras 
 2 

Avant-
bras 

3 

Poignet 
4 

Pince 
5 

L.Pivot 
Axe (𝑂2, 𝑧01⃗⃗ ⃗⃗  ⃗) 

L.Pivot 
Axe (𝑂2, 𝑦1234⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ) 

L.Pivot 
Axe (𝑂3, 𝑦1234⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ) 

L.Pivot 
Axe (𝑂4, 𝑧45⃗⃗ ⃗⃗  ⃗) 

L.Pivot 
Axe (𝑂4, 𝑦1234⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ) 


