La schématisation des mécanisme BP INDUS

Solide rigide et liaisons parfaites :

Dans ce chapitre, nous ne tiendront compte que des pieces rigides (indéformables)

De plus les surfaces permettant leurs assemblages seront considérées comme parfaites et le frottement
entre les piéces sera négligé. (sauf pour un assemblage par adhérence. )

Seules les piéces principales du mécanisme seront considérées. ([
\

Mouvements élémentaires

Les mouvements élémentaires :

N
Z A
Dans un repere, le déplacement d'un objet peut etre
dECOMPOSE @N ... -

Les sous ensembles cinématiques :

Un mécanisme est constitué de « sous ensembles
cinématiquement équivalents » eux méme constitués
de pieces.

Exemple : étau en phase de réglage

Sous ensembles de I'étau :

Entre les piéces d'un méme sous ensemble,

Entre deux sous ensemble, ..........cooocvoeeoveoeeeeee,

Liaisons entre les sous ensembles :

- z
z
- y
Y
LiQiSON oo LiaisSoN ..oooeeeeeeeeeeeeeenn
daxe ... daxe ...
Symbole : Symbole :
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Méthode d'obtention d'un schéma cinématique minimal. BP INDUS

Liaisons entre les sous ensembles : (suite

N|
NI

Li@iSON e LiGiSON oo,
daxe ... daxe ...

Symbole : Symbole :

Le graphe de structure (ou de ligison) :

II Permet ...t

SE3 . SE4: ...

L13: liaison ..........cccc..c...... d'axe ...
L12 : liaison ......................daxe ...
L23 : liaison ........cccovvevennn. d'axe ...
L34 : ligison ...........evceeeeennn.. d'axe ..

Le schéma cinématique :
TI PEIMET ..ot et et et s £ £ R s e

..........................................................................................................................................................................................
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