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On propose 1’étude d’un systéme mécanique de suspension de véhicules automobiles pour effectuer des
interventions de maintenance représenté dans la figure 1. Le poussoir Ss, solidaire 4 la plate-forme portant

le véhicule, est en liaison glissi¢re d’axe (D, ;(;) par rapport au sol So. Le mouvement de translation du
poussoir Ss est assuré par le levier Szet le galet Sy4. Le galet Sy, de rayon R, a une liaison pivot d’axe

(C,2zq ) avec le levier S; et une liaison ponctuelle de normale (I,xq ) avec le poussoir Ss. Le levier 83 est
en liaison pivot d’axe (A,zy ) avec le Sol Sp. Le mouvement de rotation du levier 83 est assuré par le
vérin (Sy, S2). Le corps du vérin Sy est en liaison pivot d’axe (0,zg ) avec e sol So. La tige du vérin 2

présente une liaison pivot d’axe (B,z, ) avec S; et une liaison glissiére d’axe (B,x; ) avec Sy

Les repéres adoptés sont définis comme suit :
¢ R,(0, X, ¥,,2Z,)est un repére li€ au sol (Sy),
e R,(0,X,,¥,,Z,)est untepére lié 4 (S)) tel que : o = (Xg,X,) = (¥5¥1) >
® R,(B, X,,¥,,Z,)est un repere lié a (S,) tel que :OB = A X,
® R,(A, X,,¥,,Z,)est untepere lié a (S3) tel que : B=(Xy,X;)=(¥os ¥3)s
® R, (C,X,,¥,,Z,)estunrepere lié a (Ss) tel que : 0= (%(,X,)=(¥¢s ¥4)>
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e R (H, X,, ¥, Z,)estunreplre li¢ a (Ss) tel que :DH=p X,.

~~

Les positions des différents centres de liaisons sont décrites par les relations vectorielles :
OA=L, %, AB=L,%,, AC=L;%x;, CI=-R%, OB=1%

1°)  a) Identifier les parametres du systéme.

h) Préciser le paramétre d’entrée et le parametre de sortie du systéme.
2°)  Réaliser le graphe de liaisons du systéme, en déduire la nature de la chaine.

3% a) Ecrire I’équation vectorielle qui traduit la fermeture géométrique de la chaine

(S0)~(S 1)-(S2)~(S3)-(S0)- . D
b) Projeter cette équation dans la base de Ro et écrire les deux équations scalaires qui en découlent.

¢) Trouver larelation directe entre A et .

4°)  a) Ecrire I’équation vectorielle qui traduit la fermeture géométrique de la chaine

(So-(83-(S4-(Ss)-(So). R
b) Projeter cette équation dans la base de Ry et écrire les deux équations scalaires qui en découlent.

¢) Trouver larelation directe entre p et f.

5°) Déduire la loi d’entré sortie du systéme.
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Présentation du systeme :

Le mécanisme étudié est un systéme d’ouverture et fermeture de barriéres 1égéres fermant les entrées et
sorties des parkings pour automobiles. La fonction du mécanisme représenté sur le document 3/3 est de
transformer un mouvement de rotation continu en un mouvement de rotation alternatif sur une course de 90°.
Le mécanisme recoit donc un motoréducteur (6) qui donnc a son arbre de sortie (8) un mouvement de '
rotation continu, Ce dernier entraine dans son mouvement un plateau (4). L’arbre a fourche sur lequel est
fixée la barriére, recoit un doigt (3) qui tourne dans une rotule (5) fixée dans le plateau (4). La geométrie du
systéme est telle que I'angle cntre I'axc du doigt (3) et celui de 'arbre de sortie (8) est toujours de 45°.
Cependant, le doigt étant entrainé en rotation d’axe vertical, il entraine lui-méme I'arbre a fourche en
rotation d’axe horizontale, en lui donnant un angle pouvant varier entre -45° et +45° par rapport a la position
du dessin d’ensemble. Ainsi I’arbre a fourche peut entrainer en rotation une barriére entre 0° et 90°.

Transformateur
du mouvement |

Reéducteur a
engrenage

Moteur 12V
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1.1 Préciser la nature de la coupe B-B.

1.9 Etablir le graphe des liaisons.

.10 Compléter, dans le plan (O,x,z), le schéma cinématique minimal.
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II- Perspective isométrique
Compléter la perspective isométrique a 1’échelle \/; :1 du doigt (3), en respectant le systeme d’axe.
NB : Ne pas représenter les formes cachées.
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I1I- Dessin de définition
Compléter, & échelle 1 :1, le dessin de définition de Iarbre 4 fourche (2) par
e lavue de féce (sans les cannelures)
¢ la vue de dessous en coupe pagtiqlle (sans les formes cachées et les cannelures).

Remarque : pour la vue de dessous la coupe partielle concerne la totalité de la parti
coupe B-B sur le document 3/3).
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20/ 21 2
11 | 2 |Coussinet 22 | 3 |Visatéte hexagonale M8-25
10 | 1 [Clavette parallele forme B 6x6x25 21 | 3 |Ecrou hexagonal M8
9 1 | Vis a téte hexagonale M8-25 20 | 1 |Barre
8 1 | Arbre de sortie du motoréducteur 19 | 1 |Vis a téte carrée M6-35
7 1 |Rondelle plate L 8 18 | 1 |Rondelle plate N 6
6 1 |Motoréducteur 17 1 1 |Ecrou hexagonal M6
5 1 | Rotule 16 | 1 |Entretoise
4 1 |Plateau 15 | 1 |Barriere
3 1 |Doigt 14 Vis a téte hexagonale M6-20

"2 | 1 |Arbreafourche 3771 [Axe o
1 1 |Bati 12 | 1 |Roulement.a aiguilles
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