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A’

        11--  situation  dans  la  chaîne  d’énersituation dans la chaîne d’énerggieie  :: MM..OO..EE     
  
  
 
 
 
 
 
 MM..OO..SS  
 
 
 
 
 
          
            33  --  Notions  de  mouvementNotions de mouvement  ::  
  
                    LLee  tteerrmmee  mmoouuvveemmeenntt  ssuuppppoossee  ll’’eexxiisstteennccee  ddee  ddeeuuxx  ssoolliiddeess  SS1  1 eett  SS22  ::  
                          --  ll’’uunn  dd’’eeuuxx  eesstt  ffiixxee  ((SS11)),,  aappppeelléé  ssoolliiddee  ddee  rrééfféérreennccee..  

                --  ll’’aauuttrree  qquu’’oonn  ééttuuddiiee  ((SS22)),,    eesstt  eenn  mmoouuvveemmeenntt  ((lliibbrree))..  
                    AAlloorrss  oonn  ddiitt  qquuee  llee  ssoolliiddee  ((22))  eesstt  aanniimméé  dd’’uunn  mmoouuvveemmeenntt    
                      ppaarr  rraappppoorrtt  aauu  ssoolliiddee  ((11))..  

 
 
         44  --  Mouvement  de  translation  rectiliMouvement de translation rectiliggnene  ::  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 

 

Alimenter Distribuer Convertir TTrraannssmmeettttrree  

 
 
 AAggiirr  

22--  Définition  d’un  mécanismeDéfinition d’un mécanisme  ::  
  

              UUnn  mmééccaanniissmmee  eesstt  ……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………  
              ………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………  

                                          

                    LLee  ssoolliiddee  ((ss11))  eesstt  aanniimméé  dd’’uunn  mmoouuvveemmeenntt  ddee  ttrraannssllaattiioonn  rreeccttiilliiggnnee  
            ddaannss  llaa  ddiirreeccttiioonn  ddee  DD  ((vvooiirr  FFiigguurree  ccii--ccoonnttrree  ))    ppaarr  rraappppoorrtt  aauu  ssoolliiddee  
          ((SS00))  ssii  ttoouuss  lleess  ppooiinnttss  aappppaarrtteennaannttss  aauu  ssoolliiddee  ((SS11))  ::  AA,,BB……  ddééccrriivveenntt  ddeess  
            ttrraajjeeccttooiirreess  rreeccttiilliiggnneess  AA--AA’’  ;;  BB--BB’’  ppaarraallllèèlleess  àà    llaa  ddiirreeccttiioonn  ddee  DD..   
           
           

        55  --  Mouvement  de  rotation  autour  d’un  axe  fixeMouvement de rotation autour d’un axe fixe  ::  

          LLee  ssoolliiddee  ((SS11))  eesstt  aanniimméé  dd’’uunn  mmoouuvveemmeenntt  ddee  rroottaattiioonn  aauuttoouurr  
dd’’uunn  aaxxee  ffiixxee  ((OOzz))  ppaarr  rraappppoorrtt  aauu  ssoolliiddee  ((SS00))  ssii  ttoouuss  lleess  ppooiinnttss  aappppaarrtteennaanntt  
aauu    ssoolliiddee  ((SS11))  ::  AA,,BB……  ddééccrriivveenntt  ddeess  ttrraajjeeccttooiirreess  cciirrccuullaaiirreess  ddoonntt  lleess  cceennttrreess  
aappppaarrttiieennnneenntt  àà  ll’’aaxxee  OOzz..  
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Equipe pédagogique  Date :……………….. 

LLeess  ffoonnccttiioonnss  ttrraannssmmeettttrree  eett  aaggiirr  ssoonntt  ggéénnéérraalleemmeenntt  rrééaalliissééeess  ppaarr  ddeess  mmééccaanniissmmeess..    

M - Zaghnane
Note 
Un mécanisme est un ensemble de pièces reliées entre elles par des liaisons. Cet ensemble permet de transmettre l'énergie reçu et agir sur la matière d'oeuvre.
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      66  ––  DeDeggrés  de  libertés  d’une rés de libertés d’une liaisonliaison  ::  

     UUnn  oobbjjeett  ddaannss  ll’’eessppaaccee  ((aavviioonn))  ppeeuutt  ssee  ddééppllaacceerr  ddaannss  uunn  
RReeppèèrree  ((OO,,xx,,yy,,zz))  sseelloonn  ::  
………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………… 
   Définition : 
 
OOnn  aappppeellllee  ddeeggrrééss  ddee  lliibbeerrttéé  …………………………………. 
...........................................................................
........................................................................ 

77  --  Notions  de  contact  Notions de contact ::  

  77  --  11      Contact  Contact pponctuel  onctuel ::    

 

o

 

      LLee  ccoonnttaacctt  ssee  ffaaiitt  ssuurr  ………………………………………………………………....oonn  ssuupppprriimmee  …………………………………………………………………………  

Tableau  des  mouvements  Tableau des mouvements
dans  le  repère  (O,x,y,z)dans le repère (O,x,y,z)  

77  --  22    Contact  linéiContact linéiqque  ue ::  

 

 Contact linéique rectiligne 

Contact linéique circulaire 

LLee  ccoonnttaacctt  ssee  ffaaiitt  ssuurr……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………....  
OOnn  ssuupppprriimmee  aauu  mmiinniimmuumm…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………  

Tableaux  des  mouvements dans le repère (O,x,y,z)Tableaux des mouvements dans le repère (O,x,y,z) 

  
      
      
 

Translation Rotation 
Tx Ty Tz Rx Ry Rz 

 
      
      

Translation Rotation
Tx Ty Tz Tx Ty Tz

Figure 1 Figure 2 

Pour la figure 1 Pour la figure 2 
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Equipe pédagogique  L-T-M-A Oujda Date :……………….. 

M - Zaghnane
Note 
Six mouvements indépendants:Trois translations: Tx: translation                                 suivant (ox).                           Ty: translation                                 suivant (oy).                           Tz: translation                                suivant (oy).Trois rotations : Rx: rotation autour                              de l'axe(ox).                        Ry: rotation autour                              de l'axe (oy) .                         Rz: rotation autour                               de l'axe (oz).

M - Zaghnane
Note 
On appelle degrés de liberté d'un solide par rapport à un autre solide, la translation suivant un axe ou la rotation autour d'un axe. Il existe six degrés de libertés dans l'espace par rapport à un repère de référence ( 3R et 3T).

M - Zaghnane
Note 
Le contact se fait sur un point O , On supprime un degré de liberté .

M - Zaghnane
Note 
Le contact se fait sur ligne rectiligne ou circulaire .On supprime au minimum deux degrés de liberté.  

M - Zaghnane
Note 
1---0---1---1---1---1

M - Zaghnane
Note 
1---0---1---1---1---0

M - Zaghnane
Note 
1---0---0---1---1---1

M - Zaghnane
Note 
Plan

M - Zaghnane
Note 
Couteau

M - Zaghnane
Note 
Y

M - Zaghnane
Note 
Plan

M - Zaghnane
Note 
Sphère 

M - Zaghnane
Note 
Plan

M - Zaghnane
Note 
Cône

M - Zaghnane
Note 
Y

M - Zaghnane
Note 
Y

M - Zaghnane
Note 
Surface cylindrique

M - Zaghnane
Note 
Sphère  

M - Zaghnane
Note 
Y

M - Zaghnane
Note 
X

M - Zaghnane
Note 
Z
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      LLee  ccoonnttaacctt  ssee  ffaaiitt  ssuurr……………………………………………………………………………………………………………………………………………………. 
      OOnn  ssuupppprriimmee  aauu  mmiinniimmuumm…………………………………………………………………………………………………………………………………………….. 
 
 
 
                                           Tableaux  des  mouvements  dans  le  reTableaux des mouvements dans le reppère  ère ((OO,,xx,,yy,,zz))  
  
 
 

 
  
 
 
 
 
  
   
  
  
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7  -3  Contact  surfaci7 -3 Contact surfaciqque  :ue :  

   

SurfSurface  ace pplanelane  SurfSurface ace sspphériquehérique  Surface  cSurface cyylindrilindriqqueue  

  Rotation  
      
      

  Rotation  
      
      
 

  Rotation  
      
      
 

Translation Translation Translation 

Tx Ty Tz Tx TxTz Ty Ty Tz Rx RzRx RxRy Ry RyRRz 

88  --  LiaisonsLiaisons  ::  

ExempleExemple  :: ll’’aavviioonn  eenn  ccoonnttaacctt  aavveecc  llee  ssooll..  
                              LLeess  ddeeggrrééss  ddee  lliibbeerrttééss  eennttrree  ll’’aavviioonn  eett  llee  ssooll  ssoonntt  ::  
                              ..  ………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………  
                              ………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………..        
  LLaa  lliiaaiissoonn  eennttrree  ll’’aavviioonn  eett  llee  ssooll  eesstt  uunnee  lliiaaiissoonn…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………..  

           Définition  d’une  liaison  Définition d’une liaison : 
 
                                  …………………………………………………………………………………………………………………. 
                ………………………………………………………………………………………………………………………………………. 
 
          Remarque  Remarque ::  
 
                  QQuuaanndd  llee  nnoommbbrree  ddee  ddeeggrrééss  ddee  lliibbeerrttéé  ddee  llaa  lliiaaiissoonn  eennttrree  ddeeuuxx  ssoolliiddeess  SS11eett  SS22  eesstt  ééggaall    00,,  
                          lleess  ddeeuuxx  ssoolliiddeess  ssoonntt  eenn  lliiaaiissoonn  ccoommppllèèttee,,  aappppeellééee  lliiaaiissoonn  ffiixxee  oouu  lliiaaiissoonn  eennccaassttrreemmeenntt..  

Figure 1 Figure 2 Figure 3 

Pour la figure 1 Pour la figure 2 Pour la figure 3 
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M - Zaghnane
Note 
plan

M - Zaghnane
Note 
Cube 

M - Zaghnane
Note 
Surface sphérique creuse.

M - Zaghnane
Note 
Sphère  

M - Zaghnane
Note 
Surface cylindrique creuse.

M - Zaghnane
Note 
Cylindre

M - Zaghnane
Note 
Le contact se fait sur une surface.On supprime au minimum 3 degrés de libertés.  

M - Zaghnane
Note 
1---0---1---0---1---0

M - Zaghnane
Note 
0---0---0---1---1---1

M - Zaghnane
Note 
1---0---0---1---0---0

M - Zaghnane
Note 
Deux translations: Tx et Ty. (Tz=0).Une rotation : Rz . (Rx=0 et Ry=0).La liaison entre l'avion et le sol est une liaison plane.

M - Zaghnane
Note 
Il existe une liaison entre deux solides, lorsqu'un ou plusieurs degrés de libertés sont supprimés entre ces deux solides.

M - Zaghnane
Note 
Y

M - Zaghnane
Note 
Y

M - Zaghnane
Note 
Y
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99  --  Les  liaisons  mécaniLes liaisons mécaniqques  élémentairesues élémentaires  ::  

Equipe pédagogique  L-T-M-A Oujda Date :……………….. 
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1100  --  Schéma  cinématiSchéma cinématiqqueue  ::  

                         IIll  ss’’aaggiitt  ddee  rreemmppllaacceerr  lleess    rreepprréésseennttaattiioonnss,,  ppllaanneess  oouu  vvoolluummiiqquueess  dd’’uunn  mmééccaanniissmmee  ccoommppoosséé  
                          ddee  nnoommbbrreeuusseess  ppiièècceess  ddee  ffoorrmmeess  ccoommpplleexxeess  ppoouuvvaanntt  êêttrree  ddiiffffiicciilleess  àà  ccoommpprreennddrree,,  ppaarr  uunn  ddeessssiinn  pplluuss    
                          ssiimmppllee  àà  lliirree  ((sscchhéémmaa))    ddoonntt  llee  bbuutt  dd’’eexxpprriimmeerr  llee  ffoonnccttiioonnnneemmeenntt..  
 
           1100  --  11    Définition  Définition ::  
 
                       LLee  sscchhéémmaa  cciinnéémmaattiiqquuee  eesstt  …………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………    
                          …………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………....  

    1111--  Méthode  d’élaboration  d’un  schéma  cinématiMéthode d’élaboration d’un schéma cinématiqqueue  ::  
 
           ExemExempple  le ::SSeerrrree  jjooiinntt 
 
               LLee  sseerrrree  jjooiinntt  ppeerrmmeett  ddee  mmaaiinntteenniirr  uunn  aasssseemmbbllaaggee  ppaarr  ppiinncceemmeenntt..  IIll  eesstt  ccoommppoosséé  ddee  pplluussiieeuurrss  
                            ppiièècceess  rreeppéérrééeess  ssuurr  llee  ddeessssiinn  ccii--ddeessssoouuss  ::   

11--  CChhooiissiirr  uunn  rreeppèèrree  ((OO,,xx,,yy,,zz))  ;;  
22--  IIddeennttiiffiieerr  ppaarr  ccoolloorriiaaggee  lleess  ggrroouuppeess  ddee  ppiièècceess  lliiééeess  cciinnéémmaattiiqquueemmeenntt  eennttrree  eelllleess  ,,cc''eesstt--àà--ddiirree  lleess  ppiièècceess  eenn  

ccoonnttaacctt  eennttrree  lleessqquueelllleess  iill  nn’’yy  aa  ppaass  ddee  mmoouuvveemmeenntt  ppoossssiibbllee  ((ppiièècceess  eenn  lliiaaiissoonn  ffiixxee))  ;;  
33--  DDéétteerrmmiinneerr  llaa  nnaattuurree  dduu  oouu  ddeess  ccoonnttaaccttss  eennttrree  lleess  ggrroouuppeess  cciinnéémmaattiiqquueess  ;;  
44--  IIddeennttiiffiieerr  lleess  lliiaaiissoonnss  mmééccaanniiqquueess  eennttrree  lleess  ggrroouuppeess  cciinnéémmaattiiqquueess  eenn  ééttuuddiiaanntt  lleess  mmoobbiilliittééss  rreessttaanntteess  ;;  
55--  RReepprréésseenntteerr  llee  ssyymmbboollee  ppllaann  ddee  cceettttee  lliiaaiissoonn  eenn  rreessppeeccttaanntt  lleess  ccoouulleeuurrss  ddeess  ggrroouuppeess  cciinnéémmaattiiqquueess  eett  

lleeuurr  oorriieennttaattiioonn  ddaannss  llee  mmééccaanniissmmee  ;;  
66--  RReepprréésseenntteerr  llee  sscchhéémmaa  cciinnéémmaattiiqquuee  eenn  aaggeennççaanntt  lleess  ssyymmbboolleess  ddeess  ddiifffféérreenntteess  lliiaaiissoonnss  ..  
 

GrouGrouppes  cinématies cinématiqques  :ues :  

                                            E1={1,………} ;      E2={ 2…………..} ;      E3={ 3……….} ;           E4={4………. } 

Couleur 
…………… 

Couleur
…………….

Couleur
……………

Couleur 
……………. 

1 

2

3

4 

5 6

11--  CCoorrppss  
22--  VViiss  ddee  mmaannœœuuvvrree  
33--  BBrroocchhee  
44--  PPaattiinn  
55--  BBuuttééee  
66--  EEmmbboouutt  

o 
x

y 

z 
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Equipe pédagogique  L-T-M-A Oujda Date :……………….. 

M - Zaghnane
Note 
Le schéma cinématique est une image simplifiée d'un mécanisme qui rend compte de la cinématique ou des mouvements possibles des solides ou groupes de solides

M - Zaghnane
Note 
1,5

M - Zaghnane
Note 
2

M - Zaghnane
Note 
3,6

M - Zaghnane
Note 
4
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Groupes de pièces Géométrie de 
contact 

Degrés de 
liberté 

schéma 

 
 
  

 
 
 
………………… 
……………… 

 
 
 
………………
………………

 

 
  

 
 
 
………………… 
………………… 

 
 
 
………………
…………….. 

 

  
 
 
……………………
………………….. 

 
 
 
………………
…………….. 

 

1111  --    Elaboration  d’un  schéma  cinématiElaboration d’un schéma cinématiqque ue ::  ((ssuuiittee))  

O x

y 

z

y 
O x
z

6 3 

2 

2 

1 

y 

O x 
z

4 
2 

Equipe pédagogique  L-T-M-A Oujda Date :……………….. 

Schéma  cinématiSchéma cinématiqqueue : 

M - Zaghnane
Note 
Contact surfacique:     Surface cylindrique.

M - Zaghnane
Note 
 1Ty 1Ry

M - Zaghnane
Note 
 Contact surfacique :      Hélicoïdale .

M - Zaghnane
Note 
1Tx et 1Rx conjugués. 

M - Zaghnane
Note 
Contact surfacique :   Surface cylindrique avec jeu.

M - Zaghnane
Note 
1Rx1Ry1Rz


