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	Schématisation Synthèse
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1°) Définition d’un schéma :

Le schéma va nous permettre de passer du modèle réel ou de la maquette ou d’un dessin à une modélisation nous permettant d’étudier les mouvements relatifs entre les pièces. On l’appellera schéma cinématique minimal. (Minimum de sous-ensembles en mouvement)
2°) Constat :
Lors des diverses manipulations du stick de colle, vous avez associé à chaque mouvement relatif entre deux pièces un mouvement et ensuite une liaison entre ces deux pièces. Ce qui vous a amené à traduire le tableau ci dessous.
	Maquette perpective
	Maquette Projection
	Pièces
	Mouvement
	Nom de la liaison
	Schéma normalisé de la liaison
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	Bouton
	1 ROTATION
suivant ox du bouton / au corps
	Liaison PIVOT d’axe ox
	

	
	
	Corps
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	Support de colle
	1 TRANSLATION
suivant ox du support de colle / au corps
	Liaison GLISSIERE d’axe ox
	

	
	
	corps
	
	
	

	
	
	Support de colle
	1 TRANSLATION

+ET

1 ROTATION

CONJUGUEES
suivant ox du support de colle / au bouton
	Liaison HELICOIDALE d’axe ox
	

	
	
	Bouton
	
	
	


3°) Graphe des liaisons :
Les pièces sont modélisées par des cercles référencés et les liaisons par des lignes joignant les cercles. Le graphe permet de placer les relations entre les différentes pièces (cercles).
Il existe plusieurs représentations graphiques. Nous les étudierons en cours d’années.
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	N°
	NOM

	L1
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	L2
	

	L3
	


REMARQUE :
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La pièce 4 a été ici ignorée dans l’étude. En effet, elle ne possède aucun mouvement relatif par rapport à la pièce 

.
On aurait pu la placer dans le cercle 

.
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On dit alors que l’ensemble des pièces 3 et 4 est un ensemble cinématiquement équivalent. (On parlera aussi de famille de pièces).
4°) Construction du schéma cinématique :

[image: image8.bmp]a) Placer les axes des liaisons en respectant les proportions.

b) Placer les schémas normalisés des liaisons.

c) Représenter les sous ensembles cinématiques liés par des traits.
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