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Hypothéses 1

[HE L1]
Un sieége gui permet le déplacement

de I'appui-téte

[HE 1-2]
Un appui-téte gui s'adapte 4 la
forme de |a téte

[HE L3]
Un appui-téte gui s'adapte a la
position de la téte

[HE L]
Un matériau de la coiffe gui change
54 cohsistante

[HE L5]

Lin materiay reglable e temperature

[HE L&)
Une fixation de 'appui=téte offrant
une infinité de positions

Hypotheéses 2

[HE 211}
Un systeéme de controle automatise
ctans plusieurs directions.

[RE 2.3
1+ Un appul-téte gui s'adapte ala
forme de |a téte

[HE 2.3.2]
Lin appui-téte qui s'adapte 4 la
position de la téte
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consistance change en...

I [HE 3.7.2]
Un materiay permettant

d'étre asser eh. ..

~ [HE 3.3.3]
Un appui-téte gui

[HE 26.1]
La position du passager est assuré

par un champ magneticue
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Un material bermettant d'étre
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