	PCSI 1ère année
	Sciences Industrielles



Chaînes de solides

1) Graphe et structure

1-1) Graphe des liaisons (ou graphe de structure) :
=> Faire le bilan des solides et liaisons d’un mécanisme.
Exemple :
Système bielle manivelle (cf TD Cinématique « Composition de mouvement »).
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1-2) Schéma cinématique :
=> Compréhension des mouvements du mécanisme.

Exemple :
Système bielle manivelle  => voir Enoncé du TD

NB :
Pour un schéma cinématique (« minimal »), on ne représente qu’une liaison entre deux solides. L’objectif est seulement de montrer les mouvements possibles entre les solides.


Si plusieurs liaisons sont représentées entre deux mêmes solides, le schéma est un schéma d’architecture. L’objet est de détailler l’architecture des liaisons. Exemple : une liaison pivot glissant réalisée par deux linéaires annulaires.
2-2) Composition des liaisons

2-2-1) Liaisons en parallèle :

[image: image2]
2-2-2) Liaisons en série :
N solides sont en liaison en série s’ils forment une chaîne de solides de la forme suivante : 

[image: image3]
2-2-3) Liaisons cinématiquement équivalentes :
Soient (S1) et (S2) deux solides liés, avec ou sans solides intermédiaires :

[image: image4]
Remarque :
(S) est un solide « secondaire », c’est un élément de liaison 

Liaison équivalente : c’est la liaison théorique « Léq » qui autorise les mêmes mouvements entre (S1) et (S2) que l’ensemble des liaisons et solides de liaisons existant entre ces deux solides.

2-2-3-a) Application aux liaisons en parallèle :

Le torseur cinématique {VLéq(S2/S1)} doit être compatible avec chacun des torseurs cinématiques associés aux liaisons en parallèle.
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