La chaine d’énergie

La fonction transmettre:

Les liaisons mécaniques

1.DEFINITION D’'UN MECANISME :

pour en simplifier la compréhension.

UUn mécanisme est un ensemble de piéces mécaniques reliées entre elles par des liaisons.
Cet ensemble est concu pour réaliser une ou plusieurs fonctions. Nous le schématiseron

QQuand une piece est en contact avec une autre, il y a entre ces deux pieces une liaison mécanique.
2.DEGRES DE LIBERTE D’UNE LIAISON :
Une objet libre dans I'espace (un avion) peut se déplacer dans un repére R (oxyz) selon 6 mouvements :

* 3 TRANSLATIONS :

v" Tx: Translation suivant I'axe
v’ Ty: Translation suivant 'axe
v" Ty: Translation suivant 'axe

e 3 ROTATIONS:

v" Rx: Rotation autour de I'axe
v" Ry: Rotation autour de 'axe
v" Rzz: Rotation autour de 'axe

3.Formes de contacts

contact ponctuel

0On peut distinguer 3 types de contacts entre solides :

® contact linéaire (la ligne n’est pas forcément une droite)
contact surfacique Dans ce cas les surfaces de contact sont le plus souvent :
planes, cylindriques, sphériques, hélicoidales ou coniques
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Tableau des liaisons normalisées

Nom degrésde | Représentation | Représentation Exemples
liberté plane 3D
Encastrement 0T
OR
Pivot 0T
1R
Glissiere 1T
OR
Hélicoidale
1R et 1T
conjuguée
Pivot glissant 1R
1T
Rotule
ou 2R
Sphérique
0T

Rotule a doigt

2R

P
3

Linéaire g} O %i
Annulaire ou 3R ¥ z

Yy
. / ]
Appui plan 2T —— Tg
IR ”L;c

circulaire 1T 13 13 A

Linéaire iz %i .

rectiligne 2T Ijﬂ . 3 !
ZR 13 i

Ponctuelle 32: . & ﬁy . %
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3.Etapes pour réaliser un schéma cinématique d’'un mécanisme

1.Identifier le bati (solide fixe)

Toujours commencer par déterminer la piece qui sert de référence fixe .

2.1dentifier les classes d’équivalence:

Réunir les pieces solidaires (soudées, vissées sans mouvement relatif,encastrement)

3.Recenser les liaisons mécaniques

Pour chaque paire de solides, déterminer la liaison : pivot, glissiére, rotule, encastrement, etc.

Noter aussi I'axe ou la direction de la liaison.

4.Tracer le graphe de liaison

Chaque solide (ou classe d’équivalence de solides) est représenté par un nceud (un point ou un cercle).
Chaque liaison mécanique entre deux solides est représentée par une aréte (un trait reliant deux nceuds).
5.Représenter les liaisons avec leurs symboles normalisés

utilise les symboles indiquer dans le tableau des liaisons Réspecter les axes de rotation ou de translation.
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Exercice 1

Schéma cinématique dumodule de déploiement des brasrétractables en position déployés

Identifier les liaisons L1, L2, L.3 et L4 du schéma cinématique du module de déploiement des bras rétractables
en complétant le tableau.

Liaison Nom de la liaison Nombre de degrés de liberté
1
1
3 | ...
1
Chaine
d’escalade
Fourche

“

d’escalade 1
) Tringles de
Trlngle.de commande
renvoi 1
Tringle de
renvoi 2

M.

d’escalade 4

Poulies courroie

crantées

Q
<")
\\“ 3

Motoréducteur Md

Poulie crantée |

réceptrice
5)
|
Pignon

d’escalade 3
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Exercice 2

Schéma cinématique du systéme de réglage de la hauteur entre le rouleau entraineur et le rouleau presseur

P
Levier 1 <II|||||

Rouleau presseur

Bande creuse en plastique

Tige du vérin 1A1

Corps du vérin 1A1

Rouleau entraineu

Tige du vérin 1A2

Corps du vérin 1A2

Lakhlil

Identifier les liaisons du systeme de réglage de la hauteur entre le rouleau entraineur et le rouleau presseur en
complétant le tableau par les noms des liaisons et par des croix « X » indiquant les degrés de liberté.

. . . . Degrés de liberté
Liaison entre Nom de la liaison Tx Ty Tz Rx Ry Rz

Le levier 2 et le bati

Le levier 2 et la tige du vérin 1A2

Le levier 2 et le rouleau presseur

Le levier 1 et le rouleau presseur
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Exercice 3 Borne Réglable

Mise en situation :

la borne reglable est une cale réglable en hauteur utilisée pour positionner une piece par rapport a un plan horiontal.

FFonctionnement:

LLa rotation de la vis 4 permet la translation horizontale de la piéce 3 et la translation verticale du cylindre 6.

Perspective ©°¢ > 4

A —>

Schema cinematique
B A D
B c /

pmNbr

Désignation

semelle

Corps

Cale pentue

Vis moletée

Plaquette d'arrét

butée

Vis cylindrique fendue V

I (O (U | (W N = (D

NN [R = [ [m =

Vis téte fraisée plate fendue
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TAROLIL
PROF S.I

Borne Réglable

Exercice 4

1)Identifierlesclassesd’équivalencedelaborneréglable:

A= {Loornenns } B = {6} C={.) D= {4}

) (9 =

................................... §

]

3)Compléterle tableau des des liaisonsci-dessous: ~

Nom de la liaison Degrés de liberté Schématisation
AetB T=.. Srrares
AetD T=.. R-=....
AetC T=.. R-=....
DetC T=.. R=u..
BetC

¢ T=.. -

4)Compléterle schéma cinématique par les symboles des liaisons correspondantes



ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

ThinkPad
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Crayon 

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

ThinkPad
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Crayon 

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Crayon 

Lakhlil Khattari
Ellipse 

Lakhlil Khattari
Ellipse 

Lakhlil Khattari
Ellipse 

Lakhlil Khattari
Ellipse 

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne

Lakhlil Khattari
Ligne


Groupe Scolaire Aljabr Fes Les Liaison mecanique 7/10

Exercice 5 CALE REGLABLE INCLINEE EN 3D .
Liaison mécanique : Caleréglableinclinée .

1-MISEEN SITUATION:

Cette cale réglable inclinée représentée par son dessin
d'ensemble remplace des cales de différentes hauteurs.

la rotation de la vis 3 par l'intermédiaire du Poigné 1 permet
la translation suivant um plan incline du cale 5.

2-DESSIN D'ENSEMBLE:

A-A
01 02 03

<

®©

~ I%.

07 08 A 09

05| 1 | Cale
04 |1 [Plaque ' 09 | 2 [ Goupille
03 | 1 | Vis de Manceuvre 08 | 1 [ Cylindrique
02 [ 1 | Goupille 07 | 2 | Semelle
01 | | [ Cvlindrique 06| I EgrouSpécial
Rp | Nb | PoignéDésignation Rp | Nb [ Désignation
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Lavue3D éclatée dumécanisme :Cale réglable inclinéeles repéresnon incliqués:

ETUDE CINEMATIQUE:
1) Identifier les classes d’équivalence de la borne réglable :

S
x
®©
A={4,..... } A={3,...... } A={5 ... } ~
2) Compléter le tableau de liaisons suivant :
désignation Symbole Degrés de liberté

TX Ty Tz RX Ry Rz

3)Compléter le schéma cinématique du mécanisme de réglage du capteur

,,J/ ,,J(
7 ~ e ~
- AN ’ N
) \ )
N 7 N 7
\\\____/// \\\____///
———
-
7
v /
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LAKHLIL

L LIAISONS MECANIQUES

Exercice 6: MECANISME DE REGLAGE DE CAPTEUR

a) Présentation:

La rotation de la vis de manceuvre
(7) par le propriétaire de la machine
provoque le déplacement du porte-
capteur (9) qui est guidé en translation
par deux colonnes (13) grace a un
sy stéme vis écrou(7) et (10)
Voir le dessin d’ensemble

=

%‘C')123
=
|

|
| 4?, ]
Lakhlil

SL Dessin d’ensemble

A
Nomenclature :

i

1/2

13

N

Mécanisme de réglage de capteur en 3D

Capteur

45 67 8 9

L31

ua LI
17 10
T ///////mzﬂ/\\

5'

, ///////////////,I |
1

11

1 Vis de manceuvre 14 1 | Semelle
6 2 Rondelle plate 13 2 | Colonne
5 2 Support 12 2 | EcrouH-M10
4 1 Goupille élastique 11 2 | Rondelle d’appui
3 1 Bras de réglage 10 1 | Ecrou en bronze
2 2 Embout 9 1 | Porte Capteur
1 1 Tete de la vis de manceuvre 8 4 | Vis a téte cylindrique fondu M4-12
Rep | Nb Désignation Rep Nb Désignation




Groupe Scolaire Aljabr Fes Les Liaison mecanique 10/10

—
LAKHLIL

PROF S.I

=

ETUDE CINEMATIQUE:
A partir du dessin d’ensemble

1) Compléter les classes d’équivalence cinématique

2) Compléter le tableau de liaisons suivant :

Pieces Nature de liaison Mouvements relatifs Symbole

....... Translations

B /D ....................
........ Rotations
....... Translations

A /D .......................
....... Rotations
........ Translations

C /D ....................
........ Rotations
........ Translations

A/C |
.......... Rotations

3) Compléter le schéma cinématique du mécanisme de réglage du capteur

\ |
/70N
/ \ _n B
; \ - - - -
| \ 14 N 14 N
’ \
| I
\ )
\ /
\ /
N
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