I 1°* Année Chapitre N°2 : Analyse Structurelle Et Conception Dossier éléve

Discipline Technique Lecon N°4 : Les Liaisons Mécaniques

Objectifs :
« ldentifier les liaisons mécaniques.
« Compléter un schéma cinématique.

I. Mise en situation :

Cours

Le mécanisme représenté ci-dessous est un serre-joint utilisé par le menuisier pour serrer
momentanément des planches en bois lors d’'une opération d'assemblage par collage.
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I 1°* Année Chapitre N°2 : Analyse Structurelle Et Conception Dossier éléve

Discipline Technique Lecon N°4 : Les Liaisons Mécaniques Cours

Il. Apprentissage :

1. Définition -
Etablir une liaison mécanique entre deux solides, c'est ........ccooiiiiiiinnnn. un certain nombre de
(1 [=To | (<to i o [ USSR entre ces deux solides.

2. i i

Types de surfaces de
contact

3.
Un solide dans I'espace admet six (06) mouvements élémentaires possibles.

Ry

3 translations | 3 rotations

4 Elaboration d hé inématique -

Pour élaborer un schéma cinématique il faut suivre la démarche suivante :

a) CI Péquival .

Cestun .......ocoeevennnnn. des piéces quin‘ontaucun ..................... relatifs entre elles.
« Alors Trouver les piéces cinématiguement liées pour notre exemple d’étude :
A={1, i, Yenrouge ;B ={2,....ccccccoiiriiiiiiiiin, } en vert
C={3 e }enbleu ;D={4......cccooiiiiiiiie, } en jaune
E={6..ccceeoeecriierieeeeceee, } en orangé

Un graphe de liaison est une représentation plane,
gui définit les liaisons cinématiques reliant les classes .

d’équivalence deux a deux.
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I 1¥* Année Chapitre N°2 : Analyse Structurelle Et Conception Dossier éléve
Discipline Technique Lecon N°4 : Les Liaisons Mécaniques Cours
¢) | liai 214 tai .
Eléments Mobilités Nom de liaison Symboles
Tx= ... Rx =
T,=.. Ry=..
A f B TZ -] o R - - B arsrerrrimesvremseevas

Degrés de liberté = ...
Degrés de liaison

Tx=... v
Ty=.,. R"="‘
AID T.= Be® e

Degrés de liberté = ...
Degrés de liaison = ...

Tx=... Rx =
Ty=... R, =
CID T:=... R:=. | sSasaesssg

Degrés de liberté = ...
Degrés de liaison = ...

Tx= Ry =
T,=.. R, = ..
D’E Tz= Rzz .....................

Degrés de liberté
Degrés de liaison

d) Sche Themat -

Le schéma cinématique est ........................ simplifiée permettant une meilleure compréhension
du fonctionnement (aspect cinématique).
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14 Année

Discipline Technique

5. Activité i )

(Voir manuel d’activités pages 150-155)

lll. Evaluation :

Chapitre N°2 : Analyse Structurelle Et Conception

Lecon N°4 : Les Liaisons Mécaniques

Dossier éleve

Cours

(Voir manuel d’activités page 156)

IV. Synthése ;
Symboles
Désignation Mobilités Exemples Représentation plane
Liaison 0 translations N
Encastremen | O rotations :’ ¥ :
. 0 degrés de liberté
0 translations
Liaison ; {._..
1 rotation ) .
Pivot I } = =H : -|E|-
1 degré de liberté
1 translation
Liaison , > —
0 rotations é —Iﬁ' é
Glissiére D —=—
1 degré de liberté
1 translation
+
Liai 1 rotation $ /Z"q—- gq——
iaison
Hélicoidale ™
1 degré de liberté
1 translation
Liaison 1 rotation é _{ -_—
Pivot glissant —— é
2 degrés de liberté
3 rotations
iiatunn 0 translation
Rotule ) —@—
3 degrés de
liberté
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