MODELISATION DES MECANISMES

Définitions

Rotor Arbre primaire

l. Définition d‘un mécanisme.

Pales o : Arbre secondaire

Démultiplicateur

Un mécanisme est un ensemble (E) de piéces
mécaniques reliées entre elles par des liaisons.
Cet ensemble (E) est congu pour réaliser une
(moteur) ou plusieurs (robots) fonctions.

Anémometre

1. Notion de classe d’équivalence. Systéme
d’orientation Girouette
Dans (E), definissons la relation R « sans _ Moteur Gilndeatenic

mouvement relatif » (relation d’équivalence).

Cette relation nous permet donc de définir dans (E) des classes d’équivalence, c’est a dire,
des sous-ensembles de pi¢ces qui n’ont aucun mouvement relatif les unes par rapport aux
autres.

Exceptions : Les piéces créant des efforts entre deux classes d’équivalence (ressorts) seront
mises dans des classes a part.

1. Etude des liaisons.

1l s’agit d’étudier les liaisons entre chaque classe o Liaison pivot daxe x
d’équivalence en tenant compte de 1’axe de chaque
liaison. Ex : LAB = liaison glissiére d’axe X... 7:% '
700
IV.  Graphe des liaisons des classes "“—’%
d’équivalence. 2\
A

Il s’agit essentiellement de récapituler, pour en avoir £

une meilleure perception visuelle, les classes ° o

d’équivalences agencées dans le mécanisme, cela de
maniere schématique.

Multiplicateur

et — ; . . ..
de vitesse &~ V. Schéma cinématique minimal.

~  En utilisant (le plus possible) les schématisations
normalisées des liaisons, il est possible de construire
le schéma cinématique dit minimal puisqu’il ne fait
intervenir que les classes d’équivalence.
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