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Définitions : Mécanisme: Un mécanisme est un ensemble de pieces reliées entre elles par des liaisons
mécaniques dans le but de réaliser une fonction technique.
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'Cinématique: La cinématique est I'étude des mouvements entre solides sans tenir compte des
1 causes qui les provoquent.

_______________________________________________________________________________________

Objectif de la schématisation cinématique d’un mécanisme: Il s'agit de remplacer les représentations planes ou

volumiques d’'un mécanisme composé de nombreuses piéces, de formes complexes, pouvant étre difficile a
comprendre, par un dessin plus simple a lire dans le but d’exprimer le fonctionnement.

'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.

Représentation volumigue Représentation cinématigque
Exemple :
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Méthode de construction d'un schéma cinématique :

OCHOISIR un repére général (n,o,p) Groupe C2

(Cylindre avec méplat + barre + sphére)

QREPERER les groupes de piéces liées

‘cinématiquement’ entre elles, c'est-a-dire les piéces

en contact entre lesquelles il n'y a pas de mouvement

possible. X

QIDENTIFIER la géométrie du ou des contacts

entre les groupes cinématiques.

.. Groupe C1
@DETERMINER les liaisons entre les groupes (Parallélénipdde avec G o3
-z . e . pea 2 Engi i i roupe
cinématiques en étudiant les mobilités restantes. evidement eylindrigue) FaraElénipade)
Liaison entre C1 et C2 Liaison entre C2 et C3
Contact z / Contact
surfacigue . ponctuel Z
cylindrique
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Liaison : pivot glissant Liaison : Sphére - plan

®REPRESENTER les liaisons par leur symbole normalisé orienté et c2 _S,C“étr_”a
RELIER ces liaisons par des traits forts (évoquant la forme des pieces C'negll:n'que
principales). <
A Y7 B I c3
®IDENTIFIER le groupe cinématique fixe et placer le référentiel.
o<

R : placer le repére 2D ou 3D servant a la modélisation.

Régles a observer :

R1 L’'absence de contact entraine I'absence de liaison entre deux groupes cinématiques

'R2 Lorsque deux groupes cinématiques sont en contact, pour déterminer les mobilités restantes et identifier la

: liaison, on ne tient pas compte des autres pieces (le reste du mécanisme est supposé enleve).

R3 Le schéma cinématique doit respecter la disposition générale du mécanisme, c'est-a-dire I'orientation des

liaisons et la forme schématisée (par des traits) des pieces principales. .
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