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Conventions utilisées :
» Les vecteurs sont représentégess ou avec unfléche
= T, : Translation de directiox Rax : rotation autour de I'axe (%),
=  Mouvements autorisés dans le repére locat,{4z) de la liaison. 0 Non ® Oui

=  Solidel représenté erouge — Solide2 représenté ebleu — Caractéristiques géomeétriques en noir.
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