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1- situation dans la chaine d’énergie :

Alimenter Distribuer Convertir Transmettre

> >

4§

M.O.S
Les fonctions transmettre et agir sont généralement réalisées par des mécanismes.

2- Définition d’un mécanisme :

3 - Notions de mouvement :

Le terme mouvement suppose I'existence de deux solides S; et S, :
- I'un d’eux est fixe (S;), appelé solide de référence.
- l'autre qu’on étudie (S,), est en mouvement (libre).
Alors on dit que le solide (2) est animé d’'un mouvement
par rapport au solide (1).

Foue {(solide 2)

Support {salide 1)

FI7 77777 A7
4 - Mouvement de translation rectiligne : Traechi
rajectoire
Le solide (s1) est animé d'un mouvement de translation rectiligne 4, Funiculalre.
dans la direction de D (voir Figure ci-contre ) par rapport au solide Solide =1 e
(SO0) si tous les points appartenants au solide (S1) : A,B... décrivent des
trajectoires rectilignes A-A’ ; B-B’ paralleles & la direction de D.
Solide =0
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5 - Mouvement de rotation autour d’un axe fixe :

Le solide (S1) est animé d’'un mouvement de rotation autour

L1l

[ r;

d'un axe fixe (0Oz) par rapport au solide (Sp) si tous les points appartenant E
au solide (S;) : A,B... décrivent des trajectoires circulaires dont les centres
appartiennent a I'axe Oz.

Equipe

Solde (5¢)

[
Ponta da (5]

fizers sur |
Faxe (O, )

Trajectoire

pédagogique


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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6 — Degrés de libertés d’une liaison :

Un objet dans I'espace (avion) peut se déplacer dans un
Repeére (0O,X,y,z) selon :

Définition :

(Exermple : Un avion volant dans les airs)
On appelle degrés de liberté ...............cccooe i

7 - Notions de contact :

7 -1 Contact ponctuel :

Le contact se fait Sur ......cc.cc... /) e v e iee e e 0N SUPPTFIME Leviiniiiiiiiiiiiieecee e e ee e

Tableau des mouvements
dans le repére (0,X.v.z) Translation Riotation
; ) o Tx Ty Tz /@{x Ty Tz

\&

7 - 2 Contact linéique : Contact linéique circulaire

Contact linéigue rectiligne

Le contact se fait SUr.........c.occciiiiiiiiie e
On supprime au MIiNIMUML......coi s

Tableaux des mouvements dans le repére (0,x,y,z)

Translation Rotation Translation Rotation
Tx Ty Tz /@\Rx Ry | Rz Tx Ty Tz /@\T x | Ty Tz
\¢ \¢
Pour la figure 1 Pour la figure 2
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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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7 -3 Contact surfacique :
Surface plane Surface sphérique Surface cylindrique

(IS oT0] 0] x=Xox MEY=Y k=11 N1 U | TN (£22) I VTSRS

(O oIS U] o] o) g [0 aTST= U I 0 11011 110 o PO -~ TSRS

Tableaux des mouvements dans le repére (O,X,Y,2)

Translation Rotation Translation Rotation Translation Rotation
T | Ty | Tz ? x | Ry | Rz Tx | Ty | Tz /@Qx Ry | R ™ [Ty | Tz @D\x Ry |Rz
\& N

Pour la figure 1 Pour la figure 2 Pour la figure 3

8 - Liaisons :

Exemple : I'avion en contact avec le sol.
Les degrés de libertés entre I'avion et le sol sont :

Remarque :

Quand le nombre de degrés de liberté de la liaison entre deux solides S;et S, est égal 0,
les deux solides sont en liaison compléte, appelée liaison fixe ou liaison encastrement.

T Equipe pédagogique ; g
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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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10 - Schéma cinématique :

Il s’agit de remplacer les représentations, planes ou volumiques d'un mécanisme composé
de nombreuses pieces de formes complexes pouvant étre difficiles & comprendre, par un dessin plus
simple a lire (schéma) dont le but d’exprimer le fonctionnement.

10 - 1 Définition :

11- Méthode d’élaboration d’'un schéma cinématique :

Exemple :Serre joint

Le serre joint permet de maintenir un assemblage par pincement. Il est composé de plusieurs
piéces repérées sur le dessin ci-dessous :

PNy 4 1- Corps

lﬁ';\\ f,_{ \ /_ 2- Vis de manceuvre

| ./ 3- Broche
m_f’ A 4- Patin
| 1 5- Butée
t L 6- Embout
N
1 v x.\ A
\\_\.\
o)
z X

1- Choisir un repére (0,X,y,2) ;
2- Ildentifier par coloriage les groupes de pieces liées cinématiquement entre elles ,c'est-a-dire les pieces en
contact entre lesquelles il n’y a pas de mouvement possible (piéces en liaison fixe) ;
3- Déterminer la nature du ou des contacts entre les groupes cinématiques ;
4- ldentifier les liaisons mécaniques entre les groupes cinématiques en étudiant les mobilités restantes ;
5- Représenter le symbole plan de cette liaison en respectant les couleurs des groupes cinématiques et
leur orientation dans le mécanisme ;

6- Représenter le schéma cinématique en agencant les symboles des différentes liaisons .

Groupes cinématiques :

:—{1 ; Ex-{2.. }, Es- {3 4={4. .}

L-T-M-AQujda — Date:veevevreerenannnn, Equipe pédagogique



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 piéces Géomeétrie de Degrés de schéma
contact liberté
i/v “”’A/i
’%1 S 7 NV IR~
% y @ @
2 \U\y @)

Schéma cinématique :
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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 
1Rx
1Ry
1Rz


