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La barrière Sympact est un dispositif de contrôle 
d'accès. Elle possède différentes configurations 
qui lui permettent d'être installée dans les 
parkings payants, parcs privés, campings ou en 
utilisation autoroutière (péages et télépéages). 
 
La montée et la descente de la barrière est 
pilotée par un moteur asynchrone triphasé via un 
réducteur de vitesse et via un système de 
transformation de mouvement de type bielle 
manivelle. Un capteur de position permet de 
connaître à tout instant la position de la barrière, 
et d’asservir son angle de rotation à un angle 
consigne. Un variateur de vitesse fournit la loi de 
commande du moteur, issue de la boucle 
d’asservissement, pour permettre le pilotage de 
la position. Un ressort de rappel permet d’aider 
le moteur lors de la levée de la lisse (pour 
contrer la gravité). 
 
Le système de transformation de mouvement est constitué d'une manivelle (2) pivotant autour de 
l'axe du moteur sur une plage de 270°. L'extrémité de la manivelle est pourvue d'un galet (4) qui 
vient rouler dans la rainure d'une bielle (3) fixée à une extrémité d'un axe dont l'autre extrémité 
supporte la barrière. La limitation de la plage angulaire de rotation de la manivelle est assurée par une 
butée caoutchouc située dans la partie basse de la rainure de la bielle qui joue également un rôle 
d'amortisseur. Ce débattement limité permet d'avoir une symétrie parfaite des positions de la bielle 
pour les positions de lisse basse et haute car la butée mécanique sert pour les deux sens de rotation 
du moteur. 

 

 

Loi entrée sortie cinématique pour le mécanisme de la barrière sympact 
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Tête de barrière (système de transformation de mouvement) 

 
 

 
Description des possibilités de mouvement entre solides : 

 

- Entre 1 et 3 : possibilité de rotation autour de l’axe ( )A,z
�

 

- Entre 1 et 2 : possibilité de rotation autour de l’axe ( )B,z
�

 

- Entre 1 et 4 : possibilité de rotation autour de l’axe ( )C,z
�

 

- Entre 4 et 3 : possibilité de roulement du galet 4 sur le plan ( )� �

3P,x ,z . P, point de contact entre 

le galet et la bielle 
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Description de la géométrie : 

- A chaque pièce i, on associe un repère i i i i iR (P,x ,y ,z )
� � �

 avec 1 3≤ ≤i . 

- La rotation de la manivelle 2 par rapport au bâti 1 entraîne en rotation la bielle 3 par rapport à 
1 et par l’intermédiaire du galet 4.  

- On a AB=H=110mm, BC=R=90mm constants. 

- Hypothèse simplificatrice : on suppose que le rayon du galet est infiniment petit et 
que P est confondu avec C. 
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1 3 1 3 31(x,x ) (y,y )= =θ
� � � �

 

 

1 2 1 2 21(x,x ) (y,y )= =θ
� � � �
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1. Distinguer les paramètres géométriques linéaires et angulaires, constants et variables en 
complétant le tableau par des croix. 

 
 
 31θ  21θ  

H  R  λ 

 
Constant 
 

  

X 

  

 
Variable 
 

     

 
Linéaire 
 

  

X 

  

 
Angulaire 
 

     

 
 

2. Représenter les deux figures planes de travail entre le repère 1 et 3 ( 1 3 1 3 31(x,x ) (y,y )= =θ
� � � �

) et 

entre le repère 1 et 2 ( 1 2 1 2 21(x,x ) (y,y )= =θ
� � � �

) . 

 
3. Ecrire la fermeture géométrique de la chaîne fermée représentative de ce mécanisme. 

 

4.  En déduire la loi entrée sortie géométrique littérale : 31 21tan ( )fθ θ= . 

 

5.  Faites une figure et vérifiez cette relation pour un point particulier : 21 0θ =  

 

6. Donner également la loi entrée sortie 21( )= fλ θ . Vérifier pour 21 0θ =  et 21
2

πθ =  

 

7. Donner également la loi entrée sortie 31( )= fλ θ .  

 

8. Tracer l’allure de la courbe théorique 31 21( )fθ θ=  (en degrés) sur la courbe en annexe 1. 

Comparer courbe théorique et expérimentale. Justifier les écarts. 
 

9. On note la vitesse angulaire i
i

d

dt

θ
θ =ɺ  en rad/s. A partir de la loi entrée sortie géométrique 

31 21tan ( )fθ θ= et par dérivation par rapport au temps, montrer que l’on peut établir la loi entrée 

sortie cinématique (en vitesse) suivante : 
 

 
 

Etape 1 : A partir de 31 21tan ( )fθ θ= ,  montrez que 
( ) ( )

2
21

31 212 2

31 21

1 + θθ = θ
θ θ

ɺ ɺR RHsin

cos Rcos
 

Etape 2 : A partir de 31 21tan ( )fθ θ= , montrez que 
( ) ( )

2 2
21

2 2

31 21

21 + + θ=
θ θ

H R HRsin

cos Rcos
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Etape 3 : conclure ! 

 
Annexe 1 : Document réponse  
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31 21( )fθ θ=  

21
(deg)θ  

31(deg)θ  
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