MODELISATION
CINEMATIQUE
DES MECANISMES

- NN ,
1) Deéfinitions 4) Liailsons composées

2) Surfaces élémentaires et hypotheses 5) Graphe des liaisons

3) Liaisons simples 6) Schéema cinématique

/.
Sera vu dans le ]/\7) Exemples

prochain cours.
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1) Définitions
Un mecanisme est un ensemble de pieces mécaniques (solides)
reliees entre elles par des liaisons en vue de realiser unetimmc

—
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Schéma cinematique : { B0 a0

mm) MoOdeliser un mécanisme sous une forinormalisé¢ dans le
plan ou dans 'espace—> associer a chaque liaison un symbole.

Les buts sont :
B visualiser simplement les mouvements entre les difféespieces,

B mettre en place un parameétrage pour faire I'étude cinématique.

Classe d’eéquivalence :
mm) groupement de pieces fixes entre elles (sans mouvementfjelat
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Degrés de liberté d’'un solide : T,

Dans I'espace un solide
posséd£ degres de liberte.

Une liaison supprimera au
moins un degre de liberté.

[ Puisqu’il y a contact entre les deux pieces (par le biais de la liaison). ]

=) || faut 6 parametres pour positionner / orienter un solide :

B> 3 distances pour positionner un point
= le centre de gravité G par exemple.

» 3 angles pour orienter le solide :
= les angles d’Euler par exemple.

==) Un solide peut bouger selon :
» 3 translations perpendiculaires entre elles, T, T,

» 3 rotations d'axes perpendiculaire®, R, R,
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2) Surfaces élémentaires et hypotheses

Surfaces élémentaires :

Les liaisons simples sont realisees a partir de surfaces éleanmeist

.-

» Le cylindre de révolution :

» Le plan: O |

» La sphere: -
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Hypotheses :

Les surfaces sont supposégearfaites geomeétriguement.

[ Les plans sont plans, les cylindres cylindriques et les spheres sphériques. ]

Les liaisons sont supposesans jeu.
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3) Liaisons Simples [Cette colonne sera expliquée pendant le cours. ] 6/13

=) association de surfaces elementaires \
®
Degrés Caractéristiques Torseur Zone
: , Nom Symbole . L, s
de liberte geometriques cinématique | validite
() | Encastrement | [soudure,vissage.. JP
Centre de
la liaison
( \
O translation ae ) e 0 0
O rotation [ a// <10 [0 }
. / O O \
1' U . \ 10,33
Matérialise o | 1 1
Aucune

relative

un point de 3D
- 1
rotation relative

soudure \I

Aucune translation }
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3) Liaisons simples
=) association de surfaces elementaires

Degrés Caractéristiques Torseur Zone
: , Nom Symbole . L, s
de liberte geometriques cinématique | validite
Point O
Sphere plan Normale Oz OP07
(ponctuelle) { Une bille sur un plan. ]
2D t: (aw, |V, )
2 translations " b { v b
3 rotations a i Wy | Vy
0 [ \ wZ O / 0,33
. : T\ T :
Trois rotations Deux translations
possibles possibles
(autour des (selon x et y)
| axesx,y et z) )
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3) Liaisons simples
mm) association de surfaces élémentaires

Degrés Caractéristiques Torseur Zone
: , Nom Symbole . L, s
de liberte geometriques cinématique | validite
[ ] [ ] » —
°) | Pivot glissant_ . 2*€ 9% 1P OOX
\[ Pivote et/ou glisse. ]
1 translation L, Al B |
1 rotation e ; 9% D 0 ¢
@) ; . .0 0 JO, B
t
Une rotation Une translation
possible possible
(autour de x) (selon x)

[ Un cylindre dans un tube ]
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3) Liaisons simples
mm) association de surfaces elémentaires

Degrés Nom Svmbole Caractéristiques Torseur Zone
de liberté y geometriques cinématique | validité
3 | Sphérigue Centre O en O
o
Ancien (rotule) \[ Une sphere pleine dans une sphere creuse. ]
nom —
2_D 7 ( @, 0 )
v (w, [0 Jo,%
(1) ,
N 1
z
3D (2) " Trois rotations | | Aucune translation
L possibles possible
) (autour des
M W
(1) | axes X,y et z) )
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3) Liaisons simples
=) association de surfaces elementaires

Degrés Caractéristiques Torseur Zone

: . Nom Symbole o L s

de liberte geometriques cinématique | validite

3 Appul plan Normale O% 0P
o

\[ Un plan sur un plan. ]

2 translations 2Dt (10 |V, )
1 rotation ) Pige Y 140 V,
S ’
To @, 10 Jo, 3
3D +° I !
— 2) Une rotation Deux translations
possible possibles
’ (autour de z) (selon x et y)
(1) .
¥

DY T i Surfac\es LI?.ISOHS Llalson§ Gr_aphe des _ S,chenja Exemples
Hypotheses simples composees liaisons cinématique [~



3) Liaisons simples
=) association de surfaces elementaires

Degrés Caractéristiques Torseur Zone

: . Nom Symbole o L s

de liberte geometriques cinématique | validite

/l | Sphére-cylindre | Axe Ox en O
o

Ancien (|inéaire annulaire) \[ Une bille dans un tube.
nom

r

1 translation
3 rotations

<

€ & °®

JO, B

{ /

! Trois rotations ) [ une translation
possibles possible
(autour des (selon x)

axes x, y et z) )

= |

% (1) L
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3) Liaisons simples

mm) association de surfaces élémentaires
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Degrés Caractéristiques Torseur Zone
: , Nom Symbole . L, s
de liberte geometriques cinématique | validite
4 JC lindre -plan Droite OX (] PD(O)_(Z)
Ancien (Iinéaire rectlllgne) Un cylindre sur un plan. ]
nom
@ &7 7 - A r aJX VX \
‘L S0 |y, ¢
(2) (2) \ y
Sl
" \\_7 . = it \ wz O / O,'.(B
Deux rotations Deux translations

possibles

(autour de x et z)

possibles
(selon x et y)

Définitions

Surfaces
Hypotheses

Liaisons
simples

Liaisons Graphe des
composées liaisons

Schéma
cinématique

Exemples
>




Ce qu’ll faut avoir retenu
(minimum « vital »...)

-

P> La notion de degré de liberté et les hypotheses (liaisons parfaites et sans jeu).

P> Le nom des sept liaisons élémentaires.

B> Savoir retrouver intuitivement pour chaque liaison les mouvements possibles

selon le repéere donné.

B> Savoir retrouver intuitivement pour chaque liaison la forme du torseur

cinématique associé (c’est-a-dire I'endroit ou se trouvent des zeros).

P> Les symboles 2D et 3D associés.

P> La zone de validité de la forme de chaque torseur cinématique

-

(pas dans un premier temps).
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