ANALYSE CINEMATIQUE D'UN SYSTEME MECANIQUE

SYSTEME BIELLE-MANIVELLE

Présentation Un moteur fait tourner I'arbre 1 autour de O (w connu).

Le piston 3 a alors un mouvement de translation alternatif qui permet
d’aspirer puis refouler un fluide.

Schéma cinematique : | .
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Posons: OA=a (excentration arbre d’entrée)

AB = Db (longueur bielle)

h et L : distances fixes sur le bati O
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Analyse cinématique globale SYSTEME BIELLE-MANIVELLE
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Torseurs cinématigues
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Analyse cinématique du systéme bielle manivelle

Changement de point
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Torseurs cinématigues
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Analyse cinematique globale SYSTEME BIELLE-MANIVELLE
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SYSTEME BIELLE-MANIVELLE

Analyse cinématique globale

4. Bilan 4 inconnues cineématiques:
0+ 0+0 =0 c e .
0+ 0+0 =0 v, B, oetX
,;4_ ﬁ+& =0 Rang du systéme : 3

o . o . ° (nb d’éq. significatives indépendantes)
bysiny+aasina+XxX=0
° ° — Il faut se fixer 1 inc. ciném. pour

-b YCOSY+aacosa— 0 pouvoir en déduire les autres de
maniere unique ( degré mobilité = 1
0+ 0+0 =0 fue (e )
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5. Résolution

. ®
En se fixant w = a , alors :

e Pour une position donnée (c-a-d pour
=aacosal/bcos Y a, B et y donnés) on peut déterminer
tous les mouvements en fonction du

= - -aacCoS a/ b cos Y mouvement moteur.

TR e 2

X=-b(aacosa/bcosy)siny-aasina



