
  
 
 

Question 1 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Copie MP 

FT3 DEPLACERFT3 DEPLACERFT3 DEPLACERFT3 DEPLACER    
les objets virtuels 

Etat des objets virtuels *___________ 

*___________ 

FT1 RESTITUER FT1 RESTITUER FT1 RESTITUER FT1 RESTITUER     

une image des 
résistances 
mécaniques 

rencontrées par le 
système virtuel  

Bras maîtreBras maîtreBras maîtreBras maître    

*__________
___ 

FT2 COUPLERFT2 COUPLERFT2 COUPLERFT2 COUPLER    

bras maître et 
système    
virtuel    

*__________*__________*__________*__________    

FT4 GENERERFT4 GENERERFT4 GENERERFT4 GENERER    
les images 

Générateur d’images 

Images de 
 synthèse 

 

Capacités du 
bras maître  

Modes de marche 

NIVEAU A0NIVEAU A0NIVEAU A0NIVEAU A0    

Position du 
système virtuel 

Type de manipulation 
virtuelle 

*__________*__________*__________*__________    



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Questions 10 et 11 
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