|_31 Schémas
cinématiques

Les schémas cinématiques montrent les possibilités
de mouvements relatifs entre des solides cinéma-
tiguement liés.

Ces schémas sont réalisés a 'aide de symboles
graphiques qui modélisent les liaisons cinematigues
entre les solides (§ 31.3).

|11 .1 Liaison cinématique

Une liaison cinématique entre deux solides est carac-
térisée par les degrés de liberté qu'elle autorise.

A un degré de liberté correspond la possibilité
d’un mouvement de rotation ou de translation
entre deux solides.

Un solide qui n'a aucune liaison posséde six
degrés de liberté :

E trois degrés de liberté en translation ;

u trois degrés de liberté en rotation.

Pour établir un schéma cinématique, on considére

B que les surfaces en contact sont géométriquement
exactes et indéformables ;

B que les mouvements autorisés sont théoriquement
sans jeu.
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Liaisons usuelles de deux solides

| iR
Nom

de la liaison

Encastrement
ou fixe

0 degré de liberté

0 translation
0 rotation

Pivot

1 degré de liberté

0 translation
1 rotation Ry

Glissiere

1 degré de liberté

1 translation Ty,
0 rotation

Hélicoidale

1 degré de liberte

1 translation

et 1 rotation
conjuguées

Ty =p-Rx

p: pas de ['hélice

Pivot-glissant

2 degrés de liberté

1 translation Ty
1 rotation Ry
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* En regle générale, le sens de I'hélice & droite n'est jamais précisé, toutefois si dans un schéma, il y a des hélices & droite et des hélices
& gauche, préciser pour chaque liaison le sens de 'hélice.



Nom
de la liaison

a doigt

2 degrés de liberté

0 translation
2 rotations Ry, Rz

s i
Rotule |
ou sphérique

3 degreés de liberté

0 translation
3 rotations Ry, Ry, Rz

Appui-plan

3 degrés de liberté

2 translations Ty, Ty
1 rotation Ry

‘Sphere-cylindre
ou
linéaire-annulaire

4 degrés de liberté

1 translation Ty
3 rotations Ry, Ry, Rz

Rectiligne

4 degres de liberté

2 translations Ty, Ty
2 rotations Ry, Rz

_._Sphﬁré.-:ﬁian
ponctuelle

5 degrés de liberté

2 translations Ty, Ty

3 rotations Ry, Ry, Rz

1 touche
sphérique

~ Représentation plane

Symhbole

Perspective

fil7,



_
B31.4 Exemples d'application

Robot & un degré de liberté en rotation et deux degrés de liberté en translation

ol e
5
bz

Robot a trois degrés de liberté en rotation

P

(@ (<

Iﬂ .5 Symboles complémentaires

Designation Symbole _ Exemple

Base ou solide e d § ot
de référence = g - —L/ i
3 g o

Arbre

Tige —_—

Salide de jonction

Iaiﬂaison.ﬁ)te : I X Z
e composants

avec un arbre

Came a rainure,

e Ol = 9O R
N

Réglage —_—
angulaire e o
< ! 1
Liaison hélicoidale 4#@7 \ ;
¥

débrayable

*8'il n'y a pas d'ambiquité, la croix peut &tre omise.

118



I31.6 Transmissions par friction

Flasque de transmission
frontal

Roue conigue

Roue cylindrique Roue flexible {
ou

Exemples d'application
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E Force de pression Force de pression Force de pression

Iﬂ .7 Transmissions par poulies et courroies

Type de courroie

Transmission \ ' / U

par courroie
(symbole général)

Liaison avec I'arbre

e

P——

4 ol R

o &

* Indication éventuelle du type de courraje. * &l n'y a pas d'ambiguité, la croix peut étre omise.

/ ; \ —_B Plate o Trapézoidale V

T — lr_ _lt Ronde O Cra ntée W

Iﬂ .8 Transmissions par roues dentées et chaines

i Type de chaine
PR Maillons -—
Transmission
Eichaia N
(symbole général) I Rouleaux T
Roue Pignon
Dents N\

* Indication éventuelle du type de chaine.




I 31.9 Engrenages
Type de dentures®

Roue a denture Droite Hélicoidale Chevron Spirale
extérieure

Roue a denture l % ; %
interieure

* |ndication facultative.
Roue conique I— @ =

Secteur dente 6 _i— ‘ﬁ i ] éj
Vis sans fin @ : %
Crémaillére o —— s T

Exemples d'application

Iﬁ .10 Diviseurs et rochets

/"_\\ ’ //—!H\\ \
Diviseur ( SRl Encliquetage [ e 5
n = nombre de divisions k| ): a rochet \ }E 5 /'
— R e

3111 Accouplements - Embrayages - Coupleurs - Freins

it i
Accquplement Embrayage _‘ Caulbur ] —| I—-*
(syr-t!bole _| I_ (symboie 7] automatique
général) général) — = Bl
Embrayage — Embrayage e
A.;crj:guplement ——* )l&— a méme sens ——| — a friction ~—| t l——
RIS de marche = centrifuge —
Accouplement Embrayage —= —*O*—
compensateur 1= (]—— a deux sens ﬁ% Roue libre ——1 |——
de dilatation de marche =

Accouplement Coupleur

i Accouplement
élastique 1 l/ | | hydraulique T ::Ii?lct::;;le

— Frein ]
5 I Coupleur A i i i
Joint de cardan —-—| X I— Gt _-l = gséy:;t:‘;;l]e 3 @

* Non normalisé.
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