
Le 18/02/2026 

TD1 SMAR : Degrés de liberté (DDL)  

Exercice 1 : 

Etant donnés les schémas cinématiques simplifiés des robots ci-après. 

1- Donner la morphologie du robot manipulateur. 

2- Nommer le type de robot. 

3- Calculer le nombre de degrés de liberté (Nombre d’axes) du bras manipulateur en utilisant 

l’équation de Grübler. 
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