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BASES 

Calcul :  

1. Précisez les règles pour réaliser des figures de projection (ou figures géométrales) ; 

figures indispensables à la résolution de tout problème de mécanique. 

2. Quelles sont les utilités de ces figures ? 

3. Quel est l’outil mathématique de base du mécanicien ? 

4. Donnez sa définition dans le cas d’un vecteur quelconque et dans le cas d’un vecteur 

unitaire. 

5. Qu’est-ce que le V.V.I.R. ou le taux de rotation ? 

À quelle type de liaison mécanique est-il associé ? 

6. Présentez plusieurs façons de réaliser le produit vectoriel de deux vecteurs ? 

Soit les figures de projection ci-dessous (tirées d’un sujet de concours) : 

Figure 1 

 

Figure 2 

 
 

7. Quelle figure est correcte ? 

8. Pour la figure correcte, calculez les dérivées par rapport au temps des vecteurs : 

𝑥0⃗⃗⃗⃗ , 𝑦0⃗⃗⃗⃗ , 𝑧0⃗⃗  ⃗, 𝑥1⃗⃗⃗⃗ , 𝑦1⃗⃗⃗⃗ , 𝑧1⃗⃗  ⃗, 𝑥2⃗⃗⃗⃗ , 𝑦2⃗⃗⃗⃗ , 𝑧2⃗⃗  ⃗. 

9. Quelles sont les trois manières de calculer la vitesse d’un point ? 

Liaisons :  

1. Pourquoi dans le torseur cinématique la vitesse linéaire correspond au moment et la 

vitesse de rotation correspond à la résultante ? 

2. Quel autre nom peut-on donner au torseur statique, beaucoup plus explicite sur ce qui 

le compose et ce à quoi il correspond ? 

3. Qu’appelle-t-on dualité des torseurs cinématiques et statique ? Expliquez la pour la 

liaison linéaire annulaire ? 

4. Complétez la fiche des liaisons sans vous aider de la solution. 

5. Pour la liaison hélicoïdale, précisez la relation entre 𝑉𝑥21 𝑒𝑡 Ω𝑥21 dans le cas d’un pas à 

droite (ou pas « normal »). Qu’est-ce qui change pour un pas à gauche ? 

6. Pour la liaison hélicoïdale, précisez la relation entre 𝑋21 𝑒𝑡 𝐿21 dans le cas d’un pas à 

droite (ou pas « normal »). Comment faire pour retrouver cette relation à partir de la 

relation cinématique(5/2). 

7. Dans les mécanismes réels la liaison ponctuelle est très peu utilisée. Pourquoi selon 

vous ? Comment font les ingénieurs quand fonctionnellement ils en ont quand même 

besoin ? 

8. Quelle différence existe-t-il entre le graphe de liaison et le graphe de structure ? 

9. Quels sont les intérêts du graphe de liaison et du graphe de structure ? 
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Schémas et liaisons 

Vous disposez du dessin de définition du mécanisme ci-dessous dans lequel les différents 

solides sont repérés par des numéros. Il s’agit d’un moteur à air comprimé dont le mouvement d’entrée 

est donné par me mouvement de la pièce 11 appelée Piston-Bielle. 

 

1 Bâti 4 Rondelle 7 Rondelle 10 Volant 

2 Cylindre 5 Ressort 8 Axe Volant 11 Piston-Bielle 

3 Axe Cylindre 6 Palier 9 Axe Bielle   

L’axe cylindre est solidaire du cylindre grâce à un ajustement serré, comme l’axe volant avec 

le volant et, l’axe bielle avec le volant. 

 

  
 

1. Identifiez les classes d’équivalence. Vous pouvez colorier les différentes vues. 

2. Quelles sont les liaisons entre les couples de pièces : S10/S1, S2/S1, S11/S2, S11/S9   ? 

Précisez par rapport au repère du schéma les ddl de chaque couple. 

3. Réalisez le graphe des liaisons du mécanisme. 

4. Réalisez le schéma cinématique du mécanisme. 

5. Dans cette configuration et pour une variation de  positive ( : angle de rotation de S11 

par rapport à S1), précisez quelle est la cavité aspirante et quelle est la cavité refoulante. 
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Robot d’assemblage Scara 
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Roulement à billes 

 

 
  Réalisez les figures de projection. 

 

𝜔3 =
𝑟2𝜔2 − 𝑟1𝜔1

𝑟2 − 𝑟1
 𝑒𝑡 𝑉(𝐺∈3 0⁄ )

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  =
1

2
(𝑟2𝜔2 + 𝑟1𝜔1)𝑗  𝑒𝑡 𝜔4 =

𝑟2𝜔2 + 𝑟1𝜔1

𝑟2 + 𝑟1
 𝑒𝑡 𝑉(𝐺∈3 0⁄ )

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = −
𝑟1. 𝑟2(𝜔2 − 𝜔1)

𝑟2 + 𝑟1
𝑖    


