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Exercice 1 : Système Bielle-Manivelle 
 

A l’aide du schéma cinématique plan et du paramétrage proposé ci-dessous,  

 

Q-1 : Tracer le graphe des liaisons de ce mécanisme. 

Q-2 : Compléter, à l’aide des données, un paramétrage complet du mécanisme. 

Q-3 : Définir les paramètres constants et ceux fonction du temps. 

Q-4 : Déterminer l’expression la plus réduite de : . 

 

Système bielle-manivelle : 

 
 

Exercice 2 : Mécanisme de transformation de mouvement 

 
OA = L1 

AB = L2 

BC = L3 

 = λ(t). x


 + H.   

 

 
 Q-1 : Compléter, à l’aide des données,  le paramétrage du mécanisme. 

Q-2 : Définir les paramètres constants et ceux fonctions du temps. 

Q-3 : Tracer le graphe des liaisons de ce mécanisme. 

Q-4 : Déterminer l’expression la plus réduite de : . 
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Exercice 3 : Mécanisme « 4 barres » 

 

 
Q-1 : Tracer le graphe des liaisons de ce mécanisme. 

Q-2 : Proposer un paramétrage complet du mécanisme. 

Q-3 : Définir les paramètres constants et ceux fonctions du temps. 

 

 

 

Exercice 4 : Malaxeur 
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Q - 1 : Préciser les liaisons (nom, caractéristiques et torseur cinématique) entre les pièces (S2)/(S3) et (S3/S4). 

Q - 2 : Compléter le schéma cinématique minimal en perspective du mécanisme, et indiquer sur ce schéma les points C et D, les 

vecteurs  et . 

Q - 4 : Effectuer un paramétrage de la position relative des solides les uns par rapport aux autres. 

Q - 5 : Représenter le graphe des liaisons du mécanisme. 

 

 
 

 


