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1) Définition
On appelle liaison cinematiquement equivalente (noteg)la liaison

théorique pouvant se substituer a un ensemble de liaisons d’'un
mecanisme tout en offrant exactement les mémes mouvements.

2) Approche cinématique

La liaison equivalente , est celle dont le torseur cinematique est
formeidentique a I'ensemble des torseurs cinématiques des liaisor

INnitiales.
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3) Liaisons en parallele
Le graphe des liaisons est de la forme :

et on veut

@ —@

Les mouvements doivent étre autorises par tolksdiaisons
(communs a chaque liaison)
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Cas d’'une liaison pivot realisée

(M’Eirﬂi avec deux roulements
B B | ) schémacinématique :

| | Arbre en !‘

I —1—1 rotation

e

Autre schéma cinématique plus precis » :

Oy
/ |

1er 2éme

roulement / ; / ; roulement
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L1 © L2 ® X
Y 7
- Sphérique en A (notée L1) : 4 oo Tol )
- ) . > T - x1
Torseur cmemat_lq_ue ecrit {‘le 1/0} = w, ol!
au centre de la liaison A . 0
. | Y71 L Y1)
Forme vraie en A - Y
- Sphere-cylindre en B (notée L2)- = o
o . e V
Torseur cinématique écrit Q ~ X2 (X)Z
au centre de la liaison : L21/0f = Wy2
. wzz 0
Forme vraie en B \_ - - - JB,R)
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{(lel/ﬂ} =311@1 |
A

s
S / {(ULZ 1/0}B= < G)yz . O >
| P2 ] L 1 JB.R
Faisons les calculs en A :
» Liaison L1 == OK
» Liaison L2 == calculons la vitesse au point A
_Vx2_ _a_ _wxz_ _Vx2 + O ]
Vo =Veoe T ABOQ, =] 0 |+ 0|Ujw,|=| 0 -axw,
L 0 | _O_ W, 0 taxw,,
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| a _a)xl_ 0 A
—_
/\'/ _a)zl_ L") 4R )
L1 / _a)xZ_ _vx2_ \
S ﬁ)yz : [
| Pz2] LY 1)pk
Egalité des torseurs cinématiques : (0, | Ve
f ! — | — ) ) = D —d =
fCuXéq— W1 =y, mmp Cuxéq¢ C {(sz 1/0}A ) Zyz +az 2 | (
| Wyeq— W= Wy = Wyeq= 0 S e B MM POS )
< Wz 64— W= Wy, ™= W, éq— 0 4 i _wx_ 0 N
foéq: 0 = Vo —> Vxéq: 0 {‘Uéq} =1 0 |:|0]¢}
{Vysq— 0 --aw,, = Vy 6™ 0 etw,,=0 9 A 0 | _O_/
(\Vzeq™ 0 =+aw,=> V,4=0 etw,=0

o Pivot d'axe Ax
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4) Liaisons en série Le graphe des liaisons est de la forme :

et on veut

@@

Les mouvements autorises par une des liaisons le sont globale
(les mouvements « s’ajoutent »)

somme des torseurs cinematigu

. Composition des
Nota ; {(vzlo}A = {(v2/1}A i {(l)llo}A 5

mouvements
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Graphe des liaisons des solides 1,2 et 3:

Appui plan | Sphérique
(normale Ax ) (en B)

v
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Y

Somme des torseurs
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- Appui plan en A (noté L1) :

oy : - | Wy 0
Torseur cinematique ecrit {‘v } -l 0 vt
. L11/0[ — " nl
dans F; au centre de la liaison A 0 v
-

. ) b _ B le_ J
Forme vraie entout point ARY

- Sphérique en B (notée L2) : To.l Tol ~
Torseur cinématique ecrit PV ~ X2 ol |
au centre de la liaison : L2 1/0f = Wyz |
: 7, 0
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Faisons les calculs en B et dans le repere R1 :

o 1T o ™
> Liaison L1 == en B : { } _ 60811 0
L1 1/0 y11
\ L O] [%u B.R;/
.. ! ( _wxz_ _O_ | :
> Liaison L2 == OK {‘sz 1/0} =<lwy, |50
N L [ W73 | _O_ ) B,R/
emion e L






Somme des torseurs cinematiques :

4 o =7 ~
{(véq} = S a)y ) Vy &

5 w
N 1 V2@,

Y Sphére plan d’axe Bx

[fwx éq— Wx1 Ty, = W, éq¢ C
W= 0 +tw,, = w,s70
(Vg 6q= O + 0 =» Vyeq= 0

< Vyeéq~ Vy11+ 0 w Vyéq¢0

\kvz éq: Vl211+ 0 = Vv, éq¢ 0
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I(E un =eul ressort représents

A= 7 8 9 B
"I ) N I _,n"lr;"l .I'I?_ |'r_/_ IJ_
§ \ i | | !
+ | / I|."
$\ : =/ ;‘i / - 1 : Corps fixe
i \ : 7, 16 2 : Barillet
S S . 5
18 S LA -0 B 7 :Piston
:I' l/ / _- ki i ﬂ“xz B 93 : Plateau
: | 1 NN # i S—— 3
N AN/ A-A
B 20 17 18/ 19
1 7 Oa
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