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La figure ci-contre montre 2 systèmes
différents :
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1) Déterminer m ;

2) Déterminer la liaison 

équivalente.
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Déterminer le degré 

d’hyperstatisme et le type 

de la liaison équivalente.
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Les longueurs des bras 1 , 2 sont respectivement a et b.

On demande de déterminer la mobilité m et la liaison équivalente.
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Déterminer la mobilité de ce mécanisme.
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Le graphe de liaisons :



Au point A, les relations précédentes devient :
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Reprenons le mécanisme précédent et déterminons le degré d’hyperstatisme.
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Solution :

Nombre d’équations rs = 18

Nombre d’inconnues ns = 20

ℎ = ns − rs = 2

Donc :
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3.5. Recherche systématique des solutions isostatiques

Soit le mécanisme à 4 barres suivant :

Sachant que le degré d’hyperstatisme h=2
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