Fiche REFERENCE

2 – Les chaînes d’énergie
2-2-1 transmettre et/ou transformer l’énergie


Seconde

ISI


Les liaisons mécaniques

1) Notion de degré de liberté :

Une pièce qui n’a aucun contact avec une autre pièce est dite libre.Elle peut effectuer 6 mouvements élémentaires .
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Le solide S  peut effectuer une translation selon l’axe (O,
[image: image1.wmf]x

r

)   (le sens n’a pas d’importance), une translation suivant (O, 
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) et une translation suivant (O,
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Il peut aussi effectuer une rotation autour de (O,
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), une seconde autour de (O, 
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) et une troisième autour de (O,
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Nous dirons que cette pièce possède 6 degrés de liberté. 6 est le nombre de degré maximum que peut posséder une pièce.

2) Notion de liaison entre deux pièces :

Lorsqu’une pièce est en contact avec une autre pièce et que l’on désire maintenir ce contact, on dira que l’on a établit une liaison entre ces deux pièces.

Pour étudier les mouvements relatifs d’une pièce en liaison avec une autre, on maintient fixe une des pièces et on observe les mouvements que peut faire la deuxième pièce tout en gardant le contact avec la première.

Exemple : brosse sur le tableau
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Le nombre de degré de liberté d’une liaison est le nombre de mouvements élémentaires que la liaison autorise.

Exemple : Dans le cas de la  liaison entre la brosse et le tableau, le nombre de degré de liberté de la liaison est 3 puisque la brosse peut faire trois mouvements élémentaires.

3) Tableau des liaisons

Le tableau ci-dessous recense l’ensemble des liaisons existantes et précise, pour chacune d’elle, les mouvements élémentaires qu‘elle permet.

Nom de la liaison


Mouvements relatifs

Liaison encastrement


Aucun mouvement

Liaison glissière


Une translation

Liaison pivot


Une rotation

Liaison hélicoïdale


Une translation et une rotation dépendante

Liaison pivot glissant


Une translation, une rotation

Liaison appui-plan


Deux translations, une rotation

Liaison rotule


Trois rotations

Liaison linéaire annulaire


Trois rotations, une translation

Liaison linéaire rectiligne


Deux translations, deux rotations

Liaison ponctuelle


Deux translations, trois rotations

Exemple : la brosse sur le tableau peut faire deux translations et une rotation.La liaison entre la brosse et le tableau est donc une appui-plan.
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On peut alors résumer , comme dans le tableau ci-contre, les mouvements du solide 1 par rapport au solide 0
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Si l’on veut conserver la liaison entre la brosse et le tableau, la brosse ne peut faire :


-que deux translations, Tx et Ty.


-qu’une rotation Rz
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