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1 PRESENTATION

1.1 Objectifs

Analyser les comportements cinématique et statique d’ un mécanisme c’est :
» Déterminer lesrelations entrées sorties du mécanisme.
o Déterminer le degré de mobilité du mécanisme.
o Déterminer le degré d’ hyperstaticité du mécanisme.
* Moaodifier le mécanisme afin de le rendre isostatique si nécessaire.

1.2 Modéesretenus

1.2.1 CONCERNANT LES SOLIDES ET LES LIAISONS

* Lessolides sont considérés comme indéformables.

* Lesliaisons reliant les solides sont considérées comme parfaites cinématiquement (sans
jeu) et statiqguement (sans frottement). L es contacts sont bilatéraux.

» Lamasse de chague solide est considérée comme nulle. Ainsi les effets dynamiques sont
négligés et il est possible d' appliquer le principe fondamental de la statique a tout
systéme matériel issu du mécanisme étudié.

1.2.2 GRAPHE DES LIAISONS D’UN MECANISME

1.2.2.1 Définitions
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Le graphe des liaisons dun mécanisme est une représentation plane
permettant, a partir du schéma cinématique, didentifier les liaisons
normalisées liant |es solides du mécanisme.
On définit ainsi :
n Nombre de solides (sauf |e béti) du mécanisme
I Nombre de liaisons du mécanisme
y=1- Nombre de cycles indépendants
1.2.2.2 Graphesimplefermé: Malaxeur-méangeur
Lo : Pivot d' axe (A,¥,)
Lo L, : Pivot d'axe (C,Z,)
1 Lo : Pivot glissant d’axe (D, Z,)
L L, L.; : Pivot glissant d’ axe (B, Y,)
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1.2.2.3 Graphe complexefermé: Elévateur télescopique
Lo : Pivot d'axe (O,,2)
Ly L, : Hélicoidale d axe (O,,2)
L3 : Hélicoidale d’ axe (O,,2)
Ll N L, L2 : Pivot glissant d axe (N, 2)
. Ls: Pivot d'axe (O,,2)
3 32 e L4z : Ponctuelle de normale (1, X)
ﬁ‘w Ls, : Hélicoidale d’ axe (Og, 2)
L, L, Ls, : Pivot glissant (Ng,2)
4 L. Pivot d'axe (O,,2)
nb de solides n=5
nb deliaisons 1 =9
nb de cyclesindépendants y=4
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1.2.2.4 Grapheouvert : Robot Eric 5 axes

L Lo : Pivot d' axe (O,,7;)
= 1 5 L, : Pivot d'axe (O, X,)
. Ls: Pivot d axe (O,,X,)
2 54 L4 : Pivot d axe (O, X,)
Ls, : Pivot d'axe (O,,Y,)

nb de solides n=5
L nb deliaisons | =5

Robot 5 axes

Les trois exemples traités ci-dessus montrent bien la diversité des mécanismes existant. Les chaines de
solides sont donc fermées ou ouvertes. L'étude qui suit est consacrée particulierement aux chaines fermées
simples ou complexes.
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