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La figure 1 représente le dessin d’ensemble simplifié d’une presse de forgeage dont le schéma
cinématique minimal est illustré par la figure 2. Les principaux éléments de cette presse sont :

- le bati (0),
- D’arbre d’entrée (1) en liaison pivot d’axe (O, Z,) avec le bati (0),
- la bielle (2) en liaison pivot d’axe (A, Zy)avec le bati (0) et reliée a 1’arbre d’entrée (1) par
’intermédiaire du solide (6),
- le solide (6) en liaison glissi¢re avec la bielle (2) d’axe (A, X,) et en liaison rotule de centre P avec
I’arbre d’entrée (1),
- le levier (4) en liaison pivot d’axe (B, Z;) avec le bati (0),
- le coulisseau porte marteau (5) est en liaison linéaire annulaire d’axe (F, X,)avec le levier (4) et
en liaison glissiére d’axe (C, Y, )avec le bati (0),
- Le support de guidage (3) en liaison pivot d’axe (D, Z;)avec le levier (4) et en liaison pivot d’axe
(E, zy) avec la bielle (2).
La rotation imposée a I’arbre d’entrée (1) par le moteur non représenté est transformée au moyen du
solide (6) en mouvement de la bielle (2). Ce mouvement est transmis par I’intermédiaire du support de
guidage (3) au levier (4) et par la suite au coulisseau porte marteau (5) qui assure le forgeage de la piéce
désirée.
On donne :
Ry (0,X¢,¥0,Z¢) un repére fixe lié au bati (0),
R,(O, Xy, ¥1,Zy) un repére lié a ’arbre d’entrée (1), tel que: a=(Xg,X;)=(Y0,¥;) »
R,(A,X,,¥7,Zg) un repére lié a la bielle (2), tel que : B =(Xg,%X,)=(Y0,¥2) »
R3(D,X3,¥3,Z) un repére lié au support de guidage (3),tel que: 8 =(Xo,X3)=(¥¢,¥3) >
R4(B,X4,Y4,Zp) un repére au levier (4), tel que : v =(Xq,X4)=(¥g,Y4) -

Les positions des différents centres de liaisons sont décrites par les relations vectorielles :

6X=—-ai0+by0, l_;‘é=0i0, 6f’=ry1, T1&1)’::(7\.""‘1.12)iz' E=ZL2i2,
E_ﬁ=L3y3, Ef)=L4i4, —ﬁi‘=(u+2L4) i4, ﬁ=nyo etKﬁz—d io +f 5;0'

Les caractéristiques géométriques : a ,b ,c ,d ,f ,L, ,L; ,L4 et rdu mécanisme sont constantes.

Remarque ; Etant donnée les faibles amplitudes des paramétresy et 3, on fait les approximations
suivantes : sin(B) = tg(B) cos(B)=1sin(y)~tg(y) et cos(y)=1

1°) a) Identifier les paramétres du systéme.
b) Préciser le paramétre d’entrée et le paramétre 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 (0)-(1)-(6)-(2)-(0).
b) Projeter cette équation dans la base de Ry et écrire les deux équations scalaires qui en découlent.
¢) Trouver la relation directe entre o et 3.
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4°) a) Ecrire I’équation vectorielle qui traduit la fermeture géométrique de la chaine (0)-(2)-(3)-(4)-(0).
b) Projeter cette équation dans la base de Ry et écrire les deux équations scalaires qui en découlent.
¢) Trouver la relation directe entre v et [3.

5°) a) Ecrire 1’équation vectorielle qui traduit la fermeture géométrique de la chaine(0)-(4)-(5)-(0).
b) Projeter cette équation dans la base de Ry et écrire les deux équations scalaires qui en découlent.
¢) Trouver la relation directe entre T} €t Y.

6°)  Déduire la loi d’entré sortie du systéme.






