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CT Communication Technique td CT1.1 Correction Schéma cinématique

Exercice 2 : Axe motorisé d'une : machine

4) Schéma cinématique en couleur

s

piéce pilotée 3
axe moteur 1

y
bati 2

- -
V4 X

5) Graphe de liaison.

hélicoidale
axe (A,Z)

. piece
pivot pilotée 3

axe (A,2)

glissiére
directionz

6) Cinématique de la piéce pilotée : le seul mouvement possible de 3 par rapport a 2 est celui autorisé
par la liaison glissiére. Il s'agit donc d'une translation de direction Z(la translation n'a lieu que si la
rotation de I'axe moteur entraine la translation dans la liaison hélicoidale).
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CT Communication Technique td CT1.1 Correction Schéma cinématique

Exercice 3 : Pincedomoticc

7) Graphe de liaison de la pince = ]-.7% },

8) Caractéristiques des liaisons

nom de la liaison | orientation et position | mobilités symbole dans
l'orientation du
schéma
L o1 liaison pivot axe (Ax) Rx <>
L o3 liaison glissiere directiony Ty

(on centrera le
symbole sur E)

L 23 liaison linéaire normale (C,v) Rv,Rx
rectiligne direction x
9 Tu,Tx

L oo liaison pivot axe (D,x) Rx

L 13 liaison linéaire normale (B,u) Ru,Rx
rectiligne direction x Tv.Tx
)

9) Schéma cinématique de la pince

doigt 1

Lz =2
y C
doigt 2

piston 3

10) Cinématique de la pince : lorsque le piston 3 se déplace vers la gauche les 2 doigts de la pince
s'ouvrent.
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CT Communication Technique td CT1.1 Correction Schéma cinématique

Exercice 4 : Sécateur électronique

Graphe de liaison du sécateur :

ponctuelle
de normale (C,z)

pivot d'axe (H,y)

glissiere

pivot
d'axe (A,x)

ponctuelle hélicoidale d'axe (G,y)

de normale (B,u)

lame
mobile
2

tule d tre D
rotule de centre rotule de centre E

biellette
3

11) Schéma cinématique

12) Cinématique du sécateur: La rotation du moteur 5 entraine la translation de I'écrou 4 (transformation
de mouvement par la liaison hélicoidale). Le déplacement de I'écrou, par l'intermédiaire de la
biellette 3, entraine alors en rotation la lame mobile 2 qui coupe alors la branche 1.
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