Schéma cinématique de la pompe a main de secours Graphe de liaisons :

Contact cylindre/cylindre
= Pivot glissant de centre D et d’axe DX

Extrait du plan colorié avec les surfaces de contact et les centres de liaison mis en évidence :
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= Rotule de centre B

2 contacts cylindre/cylindre
= Pivot glissant de centre A et d’axe Ay

Schéma cinématique :
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Remarque : dans le cadre d’un schéma cinématique minimal s’intéressant a la transformation du mouvement de %
rotation alternée du levier 16 en un mouvement de translation alterné du piston 12, le joint flottant 24
et le clapet 28 ne seront pas considérés. Gcl | A
Groupes cinématiques :

Gc1={1,2,3,4,5,6,7,8,9,10,11,25,26,27,28}  Gc12={12,13,14,15}  Gcl16={16,17,18,19}  Gc20={20,21,22,23} 777 b



