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Q.1. Déterminer la liaison équivalente pour les schémas cinématiques suivants. 

1.  

 Glissière de direction 𝚥ሬሬሬ⃗ . 

2.  

 Linéaire rectiligne de normal 𝑧ଵሬሬሬ⃗  et direction 𝑥ଵሬሬሬሬ⃗ . 

3.  

 Linéaire annulaire de direction �⃗�. 

4.  

 Glissière de direction 𝚥ሬሬሬ⃗ . 
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Il est installé sur une structure mécanique permettant d'orienter le faisceau. Il est solidaire du solide 
orientable 1. 

 

Schéma cinématique du dispositif d’orientation du miroir de tilt 

Q.1. Réaliser le graphe des liaisons du mécanisme. 

 

Q.2. Déterminer la liaison équivalente entre les solides 2 et 1 puis entre les solides 3 et 2. 

൛𝑉ଶ/ଵ
ଵ ൟ = ቐ

𝑝ଶଵ
ଵ

𝑞ଶଵ
ଵ

𝑟ଶଵ
ଵ

0
0
0

ቑ

(ି,ି,ି)

;  ൛𝑉ଶ/ଵ
ଶ ൟ = ቐ

𝑝ଶଵ
ଶ

𝑞ଶଵ
ଶ

𝑟ଶଵ
ଶ

0
0
0

ቑ

(ି,ି,ି)

 

Ils sont en série, on va chercher à les égaliser, pour cela exprimons le torseur ൛𝑉ଶ/ଵ
ଶ ൟ en 𝐶 : 

𝑉,ଶ/ଵ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 𝑉,ଶ/ଵ

ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ + 𝐶𝐷ሬሬሬሬሬ⃗ + 𝛺ଶ/ଵ
ଶሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗  

𝑉,ଶ/ଵ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = 0ሬ⃗ + 2𝑟𝑦ଵሬሬሬሬ⃗ ∧ (𝑝ଶଵ

ଶ 𝑥ଵሬሬሬሬ⃗ + 𝑞ଶଵ
ଶ 𝑦ଵሬሬሬሬ⃗ + 𝑟ଶଵ

ଶ 𝑧ଵሬሬሬ⃗ ) 

𝑉,ଶ/ଵ
ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬ⃗ = −2𝑟𝑝ଶଵ
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Comme 2𝑟 ≠ 0, on en déduit 𝑟ଶଵ
ଶ = 0 et 𝑝ଶଵ

ଶ = 0, d’où : 
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 : liaison pivot d’axe (𝐶, 𝑦ଵሬሬሬሬ⃗ ) 

Par analogie, on peut dire que la liaison équivalente entre 2 et 3 est une liaison pivot d'axe (𝐴, 𝑥ଶሬሬሬሬ⃗ ). 

 

Q.3. Déterminer la liaison équivalente entre le miroir lié à 1 et le bâti 3. 

Les liaisons sont en série, on va les sommer. 

ቄ𝑉ଷ/ଵ


ቅ = ቄ𝑉ଷ/ଶ


ቅ + ቄ𝑉ଶ/ଵ


ቅ 

Avec 

ቄ𝑉ଶ/ଵ


ቅ = ൝
0

𝑞ଶଵ


0

0
0
0

ൡ
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Donc 
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 : Rotule à doigt (O, 𝑧ଶሬሬሬ⃗ ) 

 

 

 


