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Liaison équivalente a 3 ponctuelles en paralléle,
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Liaison dite cylindre long
équivalente a 4 ponctuelles en parallele,
ou a 2 linéaires annulaires en parallele,

ou a 2 linéaires rectilignes en paralléle, ou a...
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LES 6 LIAISONS MECANIQUES USUELLES COMPLEMENTAIRES
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