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Considérons deux mécanismes de transformation de mouvement utilisant un rotor (1) en liaison pivot
[G',E:l par rapport & un béti (0) et unetige (2) en liaison glissiére ¥ par rapport & (0) . Le rotor est

e

animeé d'un mouvement de rotation uniforme ﬂuu =gz = wZ=cke | esdeux mécanismes sont

similaires d'un point de vue cinématique. La cinématique est considérée comme plane. L'étude porte
sur le mécanisme n°2
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On note :
[od|=¢ . [a]=a . DB=»3 . G=cie=o
R{O,%.3.2) liéaubati (0)

(D Déterminer lavitesse de glissement ¥ (1 €2/ 1)



(2)) Déterminer la base et la roulante du mouvement de 2/1

€D Quel serait I'intérét de réaliser le contact entre 2 et 1 au niveau de la base et laroulante ?

TSmlutiDn;

(1) Pour déterminer la vitesse de glissement, utilisons la composition des vitesses:

V(le2il) =V (Il e2/0)+F (I e0i1)

Cherchonsl'*_’:[lr €2/0)

Pour cela, remarquons que la piece (2) est en liaison pivot glissant par rapport au béti. Le torseur

—+

0
cinématique, dans le cas de ce mouvement de cinématique plane est : ;. { % } = { } .La
Vam. ¥
Wi

vitesse est laméme en tout point de (2) par rapport a(0). On adonc E’T[B € 2f U) :lT}'[f = 2“3) :

Comme le mécanisme est bouclé , il existe une relation géométrique liant le paramétre d'entrée a
celui de sortie.
Posons :

e

CA+ Al +IB+ BO =0
g.x ay — ¥y

En projection sur ladirection ¥ il vient :

g.xn.¥tayy—yyry=>0
—
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Nous obtenonsdonc ¥ = & + €. sifi e et donc ¥ = &.£X . COS & = & 60 . COS &

Pour obtenir lavitesse en B, utilisons la dérivée du vecteur position :



ﬁ[gezmj:d(ﬁ) :d[‘yﬂ] =y 5
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A partir de larelation géométrique dérivée, nous obtenons : V(B €af D) =am coseLy

Cherchons ¥ (£ €170} -

Dans ce cas d'étudeil faut se méfier lors de |'utilisation de la dérivée du vecteur position

. d (.r:_nf)

V'[f c1f U) = T . En effet, le point £ est un point coincident a cet instant donné. Comme

£

nous cherchons la vitesse du point £ |ié en propre au solide (1), nous devons faire attention a décrire

le vecteur position !4 avec les paramétres de position du solide (1) par rapport au béti (0). Dans ces

conditions, nous pouvons écrire :

ooy A (@) @) _aen
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dans ce cas un vecteur lié a (1) et donc mobile par rapport a (0). On adonc :

V(i) =ead, —adX

- =+

Ef_’:[f elil)=ec(-sineX+cos ey ) —ack

Ef_’:[f eli0) = d:.l[—l[.:x +e.sin ). ¥ +ecos a.ﬁjl

Une autre possibilité pour déterminer lavitesse ¥ [/ €1/ 0} | consiste & utiliser larelation entre les

vitesses des points d'un méme solide :

'I’_;'[EE”D):E:;'[DE”G)"‘ fgﬁﬁlm . Nous trouvons donc :

N—_"l'_—; —
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V(Iel/0)=—a(aF-ah)




Pour déterminer alors la vitesse de glissement, reprenons |'expression :

Fie2i)=V(Ie2/0)+ F(IeliD)

LI

e.wmcosey w(aX—eap)
Ce qui donne, en utilisant les résultats précedents :

Ef_’:[f €2/l)=mla+esine)X|

Lavitesse se trouve bien dans |e plan tangent commun aux deux surfaces de contact.

Cherchonsle CIR du mouvement de (2) par rapport a (1) :
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E;’_FIIITE 2”)}.SO|tJIeCIRde2/1.Ona

D'apres |e cours, soit le torseur cinématique I{Szn} = {
)

alorsE= Clag AV (T e2il) _—wz rewlatesing )X - (a+esing)
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L'ensemble des positions de J par rapport & (1) nous donnerala base . Soit & [5', A, 0.2 ) le repere
lié alapiece (1). Laposition de J dans ce repere est défini par :

—

x, = 0J % =(2.cose) 7 =2 (cos &) =€_{1+C¢5[2-EJJ

! 2

2

v ; =ﬁ.j51 =(g.cosex | Xy, =—¢. cosersine = —é{MJ

On obtient donc le systeme :
2 2

g 5 [ cos(2.e)
xj—EJ =g (TJ
2 sinl[Er:z:) :

2 .
(.}?J) =g [T]
g

2 2
& 2
Ce qui donne comme relation : (I b _E] +(.J" J-:l = (E] gui est I'éguation d'un cercle de centre

& - & =
4 (ED] dans le repére & (O, %, 31.Z ) et derayon 2

L'ensemble des positions de J par rapport & (2) nous donnera laroulante . Soit fiy [3 ELVE j le

repérelié alapiece (2). Laposition de J dans ce repere est défini par :

x,=BJ %= (E+DT)E= I[—l[r +e.sin ). ¥ +e.cos r:zfjl.f=e.c-::s i

—_— f—

y; =8l y= (BG‘ +DJ).j5= |[—|[r +esing). Y +e.cos ﬂﬁ;'f:l.jf= —(r+esine)

On obtient donc le systeme :

(IJ-)E = [é. Cos E'.E)E
(_:u‘j- +r)2 = |[-;?. g1l E'.E)E
2 2 2
Ce qui donne comme relation : IJ-:I +(.}*‘ P :l =(e] qui est I'éguation d'un cercle de centre

O (0.—7) danslerepere Ry [ B, %, 7.2 ) et derayon e.



(3 L'intérét d'utiliser la base et laroulante , réside dans la limitation des pertes de puissance au

niveau des contacts entre les différents solides. En effet, le contact en J est de type ponctuel (ou
linéique rectiligne suivant lalongueur du segment de contact) . Dans ce cas |a puissance perdue est

Hen=Hon V[JE E”) . Lavitesse de glissement étant nulle au CIR, la puissance perdue I'est
'\«—I_-'

i
auss (indépendamment de I'action mécanique transmise localement).



