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Processus de conception
Objectif :

Choisir et dimensionner
des solutions techniques.

Processus de
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Processus de conception

Objectif :

Choisir et dimensionner
des solutions techniques.
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Modeles multiphysiques
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Modeles CAO et plans
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Obijectif Cours :

Compléter les connaissances sur la modelisation des
systémes nécessaire pour la théorie des mécanismes en 2¢éme
année.
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1 - Rappel de la Démarche de Modélisation
2 - Liaisons Simples

3 - Modélisation Cinématique et Statique des
Liaisons

4 - Nécessité de Combinaison des Liaisons -
Liaison Equivalente
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1 - Rappel de la Démarche de Modélisation
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1. Rappel de la démarche de modélisation
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1. Rappel de la démarche de modélisation

Domaine Physique (réel)
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2 - Liaisons Simples

5
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2. Liaisons simples

Les liaisons permettent de supprimer un certain nombre de
degreés de liberté pour realiser une fonction.

Les différentes liaisons simples s’effectuent a partir de
surfaces élémentaires :

Cylindre Plan Sphere

29




2. Liaisons simples

4 Hypothese 1 : géométrie parfaite )

Réel |

5
}_
SR
TR\
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4 Hypothese 2 : liaison sans jeu )

Réel Modele
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2. Liaisons simples
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(2)/(1) : Liaison sphere/plan ou ponctuelle en O
de normale (O,z)
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2. Liaisons simples

(2)/(1) : Liaison linéaire rectiligne d’axe
(O,x) de normale (0,z)

N
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2. Liaisons simples

(2)/(1) : Liaison sphere/cylindre ou linéaire
annulaire d’axe (O,x)
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2. Liaisons simples

(2)/(1) : Liaison appui plan de normale (O,z)

<!

34




2. Liaisons simples
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(2)/(1) : Liaison sphere/sphere ou rotule en O

z A B
z ﬁ z
Symbole 2)
(2)
0 0]
y y
(1) (1)
3D 2D
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2. Liaisons simples

(2)/(1) : Liaison pivot glissant d’axe (O,x)
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3 - Modélisation Cinématique et Statique des
Liaisons
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3. Modélisation cinématique et statique des | Z%
liaisons

3.1. Modélisation cinématique des liaisons

Torseur cinématique = Caracterise les mouvements relatifs
entre deux solides (1) et (2)

{Cl/z}: Q. v, ¢

ol ‘%12 212 J(xy,7)
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3. Modélisation cinématique et statique des
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3.2. Cas particuliers des contacts cylindre/cylindre et plan/plan
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3. Modélisation cinématique et statique des
liaisons

Modele
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3. Modélisation cinématique et statique des
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3. Modélisation cinématique et statique des
liaisons

3.2. Cas particuliers des contacts cylindre/cylindre et plan/plan

L
Rée/ (2)

L
x =0,1 y
(2) @ (1)
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3. Modélisation cinématique et statique des
liaisons

3.2. Cas particuliers des contacts cylindre/cylindre et plan/plan

L
Rée/ (2)

(1)
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3. Modélisation cinématique et statique des
liaisons

3.3. Modélisation statique des liaisons

Torseur d’action mécanique transmissible = Caractérise les
actions mécaniques transmissibles entre deux solides (1) et (2)

12 I'12
12 IV|12 &
Ny, | o

J(x,y,2)

-<><

{F1—>2}: )

O \ 12

N

SII - F.MATHURIN
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3. Modélisation cinématique et statique des

liaisons

3.3. Modélisation statique des liaisons

Reel

Hypothese 3 : deformations nulles

Modele (global)

Point de contact

Plan tangent

Plan tangent

o

49




3. Modélisation cinématique et statique des
liaisons

3.3. Modélisation statique des liaisons

K Hypothese 4 : frottement neglige \

= Reel . _  Modele (global)
I’"Ilz 3 nlz =2 ‘
d Fl—}z R
1—2 A
@ Zone de contact @ Point de contact

&

Plan tangent

L

\ Fd Plan tangent
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3. Modélisation cinématique et statique des
Iiaisons SII-F.MUI

3.3. Modélisation statique des liaisons

Torseur d'action mécanique Torseur cinématique
transmissible

A une vitesse linéaire nulle correspond une force

~N

A une vitesse angulaire nulle correspond un moment non nul
pour le torseur d'action mécanique transmissible
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3. Modélisation cinématique et statique des | Z%
liaisons

3.3. Modélisation statique des liaisons

est essentiel de garder en memoire qu’une liaison réelle
‘est jamais parfaite puisqu’il s’agit d’'un modele !
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4 - Nécessité de Combinaison des Liaisons -
Liaison Equivalente
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

4.1. Besoin

Problemes des liaisons simples
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons
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4.1. Besoin

Problemes des liaisons simples

74

Surface de contact faible
— Pb de pression de contact
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

4.1. Besoin
Problemes des liaisons simples
Surface de contact faible Pas de liaison avec une
— Pb de pression de contact mobilité cinématique égale a 1

@Solution

Liaisons simples
montées en série
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

4.1. Besoin

Problemes des liaisons simples

74

Surface de contact faible
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@Solution
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N
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@Solution
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

=N
SII - F.MATHURIN

4.2. Liaison equivalente - Définition

La liaison equivalente correspond a la liaison théorique qui a le
méme comportement que I'association des liaisons en serie
et/ou paralléle gu’elle remplace. Elle transmet la méme action
mecanique et elle autorise le méme mouvement que
I'association de liaisons.
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4.2. Liaison equivalente - Définition

La liaison equivalente correspond a la liaison théorique qui a le
méme comportement que I'association des liaisons en serie
et/ou paralléle gu’elle remplace. Elle transmet la méme action
mecanique et elle autorise le méme mouvement que
I'association de liaisons.

La liaison equivalente doit appartenir aux
liaisons normalisées !!!
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

4.2. Liaison equivalente - Définition

La liaison equivalente correspond a la liaison théorique qui a le
méme comportement que I'association des liaisons en serie
et/ou paralléle gu’elle remplace. Elle transmet la méme action
mecanique et elle autorise le méme mouvement que
I'association de liaisons.

La liaison equivalente doit appartenir aux
liaisons normalisées !!!

Il n'est pas toujours possible de trouver une
liaison équivalente !!!
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

Exemple liaison série

Besoin Réalisation technologique

Al ¢

'&'é‘?‘

NN

77777 s
|a|son equwalent 00
-\ e
L | : \Zsivot glissant\>
inéaire annu a|re Rotule en A IVOT glissan

d’axe (A, Z) d’axe (A, z) @

Exemple liaison parallele
Besoin Réalisation technologique

-IEI——»A > ) —ﬁ—O—v
iaison équivalent ROtU|e en
O——0

Pivot d’axe (A, Z ) Linéaire annulalre d'axe (B,Z)




4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

4.3. Liaison équivalente dans le cas de liaisons séries

e R
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

W3 -
SII - F.MATHURIN

Modele

,Nglg’ql'l’lgigl". (schéma d’architecture)

Réel

Appui plan dem

6
@normale (A, Z. )\J Rotule en B O
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4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

4.3. Liaison équivalente dans le cas de liaisons paralleles

e

. V4 . . . . . 7 . q
Torseur d’actions mécaniques transmissibles de la liaison équivalente : {F1_>2

SII - F.MATHURIN

66




4. Nécessiteé de combinaison des liaisons

Réel

AN

Rotule en C

Linéaire annulaire d’axe (B, )

N/
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