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1. PROBLEMATIQUE @

Une entreprise souhaite réduire la taille de ses

serrures biométriques, tout particulierement le Lecteur 3D

mécanisme d’ouverture de la porte actionnée
par la poignée.

Afin de pouvoir réduire I'encombrement des composants, il
faut au préalable modéliser la cinématique du mécanisme.
Pour cela, vous allez identifier les différentes liaisons
mécaniques mises en jeu, construire la chaine cinématique.

2. DEFINITION DES CLASSES D’EQUIVALENCE

Définition des classes d’équivalence :
Coffre:S1={1,6}
Poignée:S2={2,3,4}
Plaque:S3={5}
Péne:S4={7}

Faire valider la définition des classes
d’équivalence par I'enseignant
sur le lecteur 3D avant de mettre
le dessin en en couleur.
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3. GRAPHE DE LIAISONS

Glissiere d'axe z
et de centre C

Linéaire rectiligne
d'axe x et de centre E

4. IDENTIFICATION DES LIAISONS

Glissiére d'axe y
et de centre B

Pivot d'axe x et
de centre A

Linéaire rectiligne
d'axe x et de centre D

Au niveau du nom de la liaison préciser le point du
centre et I'axe de la liaison. (par exemple :
Liaison pivot glissant de centre A et d’axey )

Liaison entre : S1 et S2

annulaire d’axe y
et de centre D

Degrés de
liberté
. = ~ Rx
Nom et symbole 2D : Pivot /P y y/l\
d’axe x et de centre A =l X £ o2
Liaison entre : S2 et S3 Degrés de
liberté
Nom et symbole 2D : Linéaire Tx Rx
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Liaison entre : S3 et S4

Degrés de
liberté

Nom et symbole 2D : Linéaire y
annulaire d’axe y
et de centre E

TX Rx
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Liaison entre : S1 et S3 Degrés de
liberté

Nom et symbole 2D : Glissiere z z/N ><
d’axe y et de centre B y %éi Ty

Liaison entre : S4 et S1

XN

Degrés de

liberté
Nom et symbole 2D : Glissiere y ¥y
d’axe z et de centre C 3 %
%
Tz

~

5. CHAINE CINEMATIQUE
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6. DETAILS SUR LA LIAISON ENTRE LA PLAQUE ET LE COFFRE

La liaison entre la plaque guide et le coffre est réalisée avec 3 contacts (L1, L2, L3).

Pour chaque contact :

* Colorier en rouge la ou les surfaces de la plaque

guide (ci-contre) en contact

* Repérer la ou les surfaces avec L1, L2 ou L3
* Déterminer les degrés de liberté par rapport au

repere présent

* Déterminer le type de liaison

avec le coffre.

Degrés de Degrés de Degrés de
liberté L1 liberté L2 liberté L3
Tx Rx Tx Rx

y

Ty>< Ty

x Rz Rz Tz

v X
R

Nom de la liaison L1 : Linéaire annulaire d’axe z

Nom de la liaison L2 : Linéaire annulaire d’axe z avec le repére au centre du
contact mais appui plan d’axe z pour le repére de la figure

Nom de la liaison L3 : Appui plan d’axe x

Degré de liberté
Liaison équivalente

Nom de la liaison équivalente

Glissiere d’axe y

Ty
Tz
Symbole 2D : Symbole 3D :
R R P
/ : - ZN
| y X »
> —> . y
X

Page 4 sur 4



	1. Problématique
	2. Définition des classes d’équivalence
	3. Graphe de liaisons
	4. Identification des liaisons
	5. Chaîne cinématique
	6. Détails sur la liaison entre la plaque et le coffre

