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Colle info SCIE SAUTEUSE 
 
 
II  ETUDE CINEMATIQUE 
 
 
II-1 Schéma plan paramétré 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Calcul des vitesses de rotation 
 

1
2 srad62675

60
225500 −==′ .,
. πα  
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3

r
r−=

′
′

α
α

   �  3α′ 1srad6314
5820

42252675 −−=−= .,
,

, .  ,
 

  
La variable de sortie sera la vitesse du coulisseau par rapport au bâti. 
 
 
II-2 Calcul du torseur cinématique de 3/1 
 

z3
3
1

�αΩ ′=   d’où  { }
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33
1 0

z
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Calcul du torseur cinématique du coulisseau 4/1 

Liaison glissière de 4/0 � 04
1 =Ω  

)/,()/,()/,( 13AV34AV14AV +=    

avec  • )/,( 34AV  parallèle à 1x
�

 compte tenu de la liaison ponctuelle 4/3 de normale (A, 1y
�

)   

 • )/,( 14AV  parallèle à 1y
�

compte tenu de la liaison glissière 4/1 de direction 1y
�

 

• La liaison pivot en O3 permet d’écrire : 

3333333
3
1 xryrzAO13AV

��� αΛαΛΩ ′−=′==         )/,(  
 
En projetant sur 1y

�
 on obtient : 

)sin(   .    . )/,(. )/,( 333133311 ryxry13AVy14AV ααα ′−=′−== ���
 

� 1333 yr14AV
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 . sin )/,( αα′−=  

d’où  { }
ptle1333
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Application numérique :  

1
33 sm72r −−=′− .,  α   

� 13 y7214AV
�

 . sin, )/,( α−=  
 
Conforme au relevé Mécaplan ci-contre. 
 
 
 
Accélération avec Cste3 =′   α  

   
/
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 . cos 
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Application numérique :  
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3

2
3 smm84937068314r −==′ .  ,.  α  

 .     2
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2
3 sm850rSoit −=′α  

13 y85014A
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.  cos   )/,( αΓ −=  

 
Conforme au relevé Mécaplan ci-contre 
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II-2 Evolution du produit « mγγγγ » 

 

 

On en déduit la courbe  

30490850m αγ  cos , .    −=  

36541m αγ  cos ,   −=  

 

 

 

 
II  ETUDE DYNAMIQUE 

 

III-1 � On isole le coulisseau-lame (4).  

� Bilan des a.m. extérieures 

 

 

  

 

  

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 
 

 

 

� P.F.D. 

Théorème de la résultante dynamique : 

     0XX CB =+  

33
2

344EA rmgmYY αα cos.    ′−=−+  

d’où  33
2

344EA rmgmYY αα cos.   ′−+−=  
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� Application numérique :  

3EA 64150YY αcos,  ,    −+−=  

Cas de la descente  

 
 

 
Cas de la montée :  

 
 

 
Conforme au relevé Mécaplan ci-contre 
 

III-2 � On isole la roue (3).  

� Bilan des a.m. extérieures 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
  
  
 
 
  
 
 
 

On exprime les torseurs des actions extérieures en O3 

34RAO34M 3O3
→=→      Λ  = 1A33 yYyr

��
) ( −Λ  = zYr 3A3

�
 sinα  

32RDO32M 3O3
→=→        Λ  = ) ( 1D1D13 yYxXyR

��� +− Λ  = zXR D3
�
  

Le moment du poids en O3 est négligeable. 
 

t 0   ms10   

3α  0  - 2/π  -π  

 AY  -46,1N -4,5N 37,1N 

t ms10    ms20  

3α  -π  -3 2/π  -2π  

 AY  122,1N 80,5N 38,9N 
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 sin,sin,  33D 27812X αα +=

 sin,sin,  33D 278633X αα +−=

Calcul du torseur dynamique : 

Résultante dynamique  
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Moment dynamique en O3: 
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� P.F.D. 

Théorème du moment dynamique sur z
�
  :  3A3Yr αsin  + D3 XR  = 0 
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3A3
D R

rmgmYr
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Yr
X

)cos.  (sin
  

sin
  

αααα ′−+−−=−=  

� Application numérique  en négligeant le poids m4g :  
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) sin,sin ( ,  33ED 27720Y420X αα += = ) sin,sin , 33E 278Y420 αα +  

Cas de la descente : N5YE   =  

 

 

Cas de la montée : N80YE −=   

 

 
Conforme au relevé Mécaplan ci-contre 

On note que si YE est faible, c’est la fonction  sin,  3D 278X α= qui l’emporte. 
(Pour  / 43 πα −= on est aux environs de -9 N) 

t 0   ms10   

3α  0  - 2/π  -π  

 DX  0N -2,1N 0N 

t 0   ms20  

3α  -π  - 23 /π  -2π  

 DX  0N -33,6N 0N 
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 III-3 � On isole le pignon (2).  

� Bilan des a.m. extérieures 
Une liaison pivot  
motorisée      

 

 
L’action de contact entre les roues dentées   

 

Le  

 

 
Moments des actions extérieures en O2 

23RDO23M 2O2
→=→        Λ  = ) ( 1D1D12 yYxXyR

��� −−Λ  = zXR D2
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Moment dynamique en O2: 
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� P.F.D. 

Théorème du moment dynamique sur z
�
  :  

 D2 XRCm   +  = 0   D2 XRCm −=�       

 
)cos.  (sin
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R
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Cm
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Application numérique avec le poids m4g négligé et R2=2,42.10-3m 

Cas de la descente : N5YE   =  

 sin,sin.,  33
3

D 21211015X αα −−= −  

 

 
Cas de la montée : N80YE −=   

 sin,sin.,  33
3

D 212110381X αα −= −  

 

 

 

3α  0  - 2/π  -π  

 DX  0N 5,1.10-3Nm 0N 

3α  -π  - 23 /π  -2π  

 DX  0N 81,310-3Nm 0N 


