T T 7 4 .ll
| -_I..VII”. M.V |M
) R i
- u e o 4 ﬁ I~ A— .
-\ S .umr- M
; .._..W : =l | 1§ ] =
2 Tel kN8R
[
X 2 KNG a & m [ |
v I L -
> 1SS 51T
< ﬂll .na..l,..mv W ™ by mN
. . M W au\ | fut
RN \ m_n T > L.m - : Mw vi J)
| ., [ = i ._ W :
! o n”\_ N ' N 1 m b o m 2 A
s x| < X - ket &
< — i
= | 3 i M Q_ s n_N .m. % _./Wu
n”T N Lent m [ N S bt ‘“ _._\J
B | /- m n”m | = AUl.. lh ..‘m_
| TF m y ﬁ =T | 7
§ el —— FAN - - ] LS N
L 8 _|\ B ~=d b
BENRER= "BITH S LS .m g 3 2 ;
0 UG - . ST SR M0
m g m .Ll.. o~ = " W & NG p = .(J -
_f 1 | T3 [ b Hl-....l. ) o W B i e |\l “r\, W |
o ; L_ 4 BIlEE X | 3 1119 [ TS At [TE] | e
L -lm d ﬁu = B o Il_m LW | | | O] | _
- o L= _" = —.n 4 ﬂ% q t~ f | . |
In - A Q = S E Vi m D | RRREE H _
. L , 2 " \Id | 3 m.. Wa 3 num [ k | Ll
i ” \m P | Nl ...m M &1 | 2l 7 s P 5 .M W m
LN | || T LR |
I-1=1 M .nHm W e = “l.. ™ .W i—-u : O ) h 4 3 xnUvA M ﬁﬂ
I 81T [ ~HEES RN 9 3 q ok A ”. m
14| | = - | |
i T 3| e | Ly e = g8 B EE e
HH ~ : _ m..-,w &2 g m \ mvm_ ! = = g _ ES
Ll = U”m [=gHR ] ; S N R G _ _
22 AN ARE: O 1 [8]|B 5 | 1
= ] | I | v N SEER= m
|t | . 333 'R O (=%
R [ja -~ Pw “ h.l._l
MT......, N Azn\.ﬁ r
_ _




L'_j" ] _'_"_:.'; _

_AI_ :

A

L 5 A ST

*’(1_; j‘m_:u‘ﬁi :fﬂﬂWtAfL )

| : mnm

=3

RERRRRRARNERR AR AR AR BR R R R RRERRRRRRARY




(:D :fc;g & poun Kok - ida ngmm?

Ciﬂm Qogmdﬁ Mtu/ﬂi‘%m"m MM

y@ L. %W B ER N | _ |

-
4
S AR -
i

- \‘L l
3 *‘h_‘

]

-

G %

il




Elle ne permet de bouger
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= e Articulation
—{: Ligaments élastiques—& de type pivot :
1 Liquide huileux — ' >
E Cartilage lisse -
-] Fémur — ;/L;
3] Elle permet de bouger
= dans plusieurs directions. | =
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é] Fémur —— & T
E Ligaments —- = —
Ji Saugues ‘ ~ Articulation
3 Giaide ’ de type charniere :
1 huileux -
1 - ; : -—— Rotule
1 Cartilage lisse — S Sty _—
1 Tibia - o S
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que dans deux directions.
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Nous suivons la démarche (d’un) scientifique :
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INTERPRETATION

CONCLUSION
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LES ORGANES DU MOUVEMENT

La commande
nerveuse du
mouvement

0s et muscles : )’ '
une solide équipe

A et B sont
des muscles
antagonistes
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