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PREREQUIS :
- Lecture de plan
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OBJECTIES : L’éléve doit étre capable de :
- Construire un modele et le représenter a I'aide de schémas
- Préciser les parametres géomeétriques

- Etablir laréciprocité mouvement relatif/actions mécaniques associées
- Réaliser un croquis ou un schéma dans un objectif de communication

Taxonométrie: C

Centre d’intérét :

B2. Proposer ou justifier un modéle.
D2.Mettre en ceuvre une communication.

-Théme :
B25 -Liaisons
D21 - Croquis, schémas

SAVOIRS ET SAVOIRS-FAIRE :

- B26 : schématisations mécaniques (cinématique, technologique)
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e BN _ cours du mouvement. Dans une translation rectiligne les

1° GENERALITES

Un mécanisme est un sous systéme composé de pieces mécaniques assemblées ent
respectant certaines conditions qui déterminent leurs possibilités de mouvements dans le but d¢
les fonctions attendues.

L’étude d'un systeme passe par la connaissance des contacts et des liaisons qui existent
différentes piéces de ce systeme.

Afin de faciliterl’'analyse, le calcul mécanique et I'étude de systemekegst préférable de
pouvoir simplifier modélise - un systeme.

L’étude d’'un systemmodélisablepermettra de mettre en évidence :

- les efforts mis en jeu pour une étude en statique.
- les mouvements relatifs aux constituants pour une étude en cinématique
- les puissances transmises pour une étude en dynamique.

2° MODELISATION CINEMA TIQUE

2.1. Cinématigue

La cinématique est I'étude des mouvements entres solids
( considéré indéformable) sans tenir compte des cause
qui les provoquent. tout mouvement est relatif a une
référence.

Un mouvement s'effectue toujours par rapport & un autrg
solide suppose fixe.

exemple : train / sol, voyageur/train; piston/cylindre....

1%

2.2. Mouvement d'un mobile

Le mouvementd’un solide peut étre décomposéen:

Rotation et Translation

a) Mouvementde translation

Un solide est en mouvement de translation par rapport a
une référence si un segment joignant deux points
AT qguelquonques a et B du solide reste parallele a lui méme

L 'r-y_-_; points décrivent une droite, dans une translation circulairg
\ﬂﬁn les points décrivent un arc.

e elle
D remy

entre

au
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b) Mouvement de rotation

B2

Liaisons cinematique ) D2

Un solide est en mouvement de rotation autour d'un axe
par rapport a une référence si deux points confondus du
solide reste fixes au cours du mouvement.

¢) Mouvementhélicoidal

Il s'agit de la composition d'un mouvement composé de
deux mouvements:

- 1 mouvement de rotation autour d'un axe.-

1 mouvement de translation rectiligne parallele a ce méme
axe.

La trajectoire obtenue est une hélice d'axe 0z

Le mouvement hélicoidal est caractérisé par un axe, un
diametre et un pas.

d) Mouvement Quelconque

Un mouvement quelconque d'un solide par rapport a
une référence peut étre concidéré comme la combinaison
de trois mouvements de translation et de trois
mouvements de rotation.

Un mobile libre dans I'espace possédiegrés de libertd Rx, Ry, Rz, Tx, Ty,
Tz) par rapportaun systeme de référence, matériali8é@pes orthogonax, Oy, Oz).

La combinaison des mouvements de rotations et de translations sui@axds
définissen6 degrégie liberté, qui permettetatus les mouvementdans I'espace.

U7

Etudier un mécanisme revient a étudier les liaisons relatives entre les

pieces qui le constituent
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2.3.Liaison entre deux solides

B2
D2

Définir la fonction technique liaison entre deux pieces
revient a préciserle nombre de degrés de liberté possib
entre les deux piéces.

2.3.1. Notion de liaison mécanique

les conditions d’analyse de cesliaisons:

Avantd’étudier chaque liaison mécanique élémentaire, il convientde pr

NOM DE LA
LIAISON

SURFACES
GENERALEMENT
ASSOCIEES A
L'ASSEMBLAGE

DEFINIE PAR

Pivot

- Cylindre creux / Cylindre
plein
+plan \ plan.
. Cylindre creux / Cylindre
plein + contact ponctuel

Son axe de rotation

Glissiére

-1 paire de plans non
paralleles (ou plus) / 1paire
de plans
-Plan / Plan + confact
linéique

Son axe de translation

Hélicoidale

- Filetage / taraudage

Son axe de translation
et de rotation
conjugueés

Pivot glissant

- Cylindre creux / Cylindre

Son axe de rotation et

. de translation
plein
Appui plan Plan / Plan Sa normale au plan
Rotule - Spheére creuse / sphere Son centre
pleine

Linéaire rectiligne

. Plan et aréte
“Plan et génératrice de

La nortmale au plan
La direction de la

cylindre droite de contact
+Son axe de
Linéaire circulaire : translation
- Sphere et cylindre Son centre

Ponctuelle

+ Plan et sphére
- Plan et pointe de cdne

Sa nortmale au plan de
contact

- Dans une liaison entre deux pieces
chaque composant est constitué de
Volumes Elémerdires (prisme,
parallépipedes, pyramides, cylindres,
cones, spheres et tores).

- La liaison entre deux pieces met en
jeu une ou plusieurs Surfaces
Elémentaires appartenant a I'une et a
I'autre des deux pieces.

- Chaque surface intervenant dans une

liaison mécanique est supposee
parfaite.

- La puissance dissipée par le
frottement entre les pieces est supposeE
nulle.

-Le jeu entre les pieces en liaison est
supposé nul bien que les possibilites
mouvement existent.

174

2.3.2. Les différentes liaisons mécanigues élémentaires.

voir tableau page suivante

Maodelisation 4

écise

J

(g



d:\consmec\15I\cours\Lecon 03 - Liaison cinematique\OI cours liaison cinematique \C2_R2-liaison cinematique.pmd

-

\-

=

( MODELISATION CINEMATIQUE ) B 2 )

f (_ Liaisonscinématique ) [ p2

a) Tableau bilan.

Nota ; Afin d’'uniformiser les écritures des mouvements relatifs a chaque liaison, nous allons les exprimer par u
représentation notéEORSEUR CINEMATIQUE ( utilisé aussi en mécanique ).

Point d’application ; O Rx T
Ry Ty
Rz T Repere R ( O.X.Y.Z)

En ce qui concerne [FORSEUR MECANIQUE il utilise la méme représentation a la
différence que les forces et les moments de I'action du & la liaison sont placés difféeremment.. |

Point d’application ; O Fx L
Fy M
Fz N

L, M et N sontles moments des axes X, Y et Z.

Repere R ( O.X.Y.Z)

Dans le tableau suivalEFINIR lestorseurs cinématiques en faisant apparaitre la notation R.. ou T|.

lorsque le mouvementrelatif existe, dans le cas contraire mettre 0.

Pourlestorseurs mécaniqués/ERSER la notation que vous avez fait apparaitre sur le torseur
cinématique

Les Rotations libres ( R existant ) donne des moments nuls et vice vers ¢a

LesTranslations libres T existant ) donne désctions nulles et vice vers ca
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