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On étudie le mouvement plan d'un systeme bielle/manivelle , constitué d'un vilebrequin (1), d'une
bielle (2), d'un piston (3) et d'un bati (0). Le mouvement de rotation continu du vilebrequin par
rapport au béti est transformé en mouvement rectiligne aternatif du piston par rapport au béti. Les
liaisons entre les différents éléments sont les suivantes :

—  liaizson pivei d '.:Ixé'[ﬂ,fn ) exntre (Net (1)
—  ligizon pivei d 'axe [ﬂ, f,:,) exntre (et (2)
—  ligizon pivei d 'axe [E‘,f,:,) exntre (2)ef(3)

—  ligizon pivel glissantd 'axe [D,E,:,j exntre (5 2i(0)
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On donne de plus:
[0d|=e5 [4B|=12;, o=k P(Me3/0)=73,

DA partir des données et de lafigure précédente, réaliser le schéma cinématique paramétré du
meécanisme dans une position quelcongue.

At
(2) Déterminer alorslarelation géométrique liant le paramétre d'entrée & tel que & ;n = ? et

celui desortie: = .
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(E)En supposant alors que g <</ et que &g = Eﬂ =cig | déterminer alorslavitesse de

déplacement du piston (3) ainsi que son accél ération par rapport au béti (0).
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(1) Le schéma cinémati gue paramétré est le suivant :
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(2) Posons ©8 = z.Z; . En réalisant la fermeture géométrique: @0 = 04+ A8 + B0 =
E.ﬁl .'EEE _E.ED
par projection suivant lesaxes Yo £¢ Zao il vient :
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Par combinaison de ces deux relations, on obtient larelation entre & et =
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z=esnéy+ fz—fz.sinzﬁ = g.51n H +.!£'2 —e” cos® i

() Pour déterminer lavitesse de déplacement du piston par rapport au béti, comme le piston aun

mouvement de translation suivant I'axe [G‘, E,:, ) , Il suffit de déterminer la vitesse en un point

guelconqgue lié au piston (3). La vitesse peut étre donc déterminée en B. Nous avons alors :
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Danslecas g <<, larelation précédente devient :

I.I;'_;[.E = 3.“:':] =ﬂ.‘-'1m.é'.|:t:-59m.fn .

Par dérivation de larelation précédente nous obtenons |'accél ération :
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