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Le solide
Du point de vue comportement, nous appellerons solide (parfait), un corps ayant les propriétés suivantes :

· Masse constante.

· Distance entre 2 points quelconque invariante au cours du temps (rigide).

· Forme invariable quelque soient les sollicitations imposées (indéformable).

On peut alors reconstituer la géométrie d'un solide à partir de volumes élémentaires :
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· parallélépipèdes


· cylindres


· cônes


· sphères


· tores

La liaison
Dés qu'il y a contact entre deux solides, il y a alors une liaison entre ces solides.

On peut caractériser cette liaison soit :

· à partir du type de contact,

· à partir des mouvements relatifs des pièces.

· Nature géométrique des contacts :

On distingue 3 familles de contacts, à savoir…

· [image: image23.jpg][image: image24.jpg]Ponctuel : contact en un point (ou surface de contact assimilable à un point).


· Linéique : contact suivant une ligne droite ou courbe (ou surface de contact assimilable à une ligne)
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Surfacique : contact suivant une surface quelconque.


· Mouvements relatifs (degré de liberté) :

Ayant défini un repère (accroché à l"une des pièces), il existe au maximum 6 possibilités de mouvements indépendants, à savoir :

· 3 translations (Tx, Ty et Tz)

· 3 rotations (Rx, Ry et Rz).
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Ce sont les degrés de liberté.

[image: image31.jpg]




Les liaisons élémentaires
· Liaison encastrement
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	0
	Rx
	0
	0
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	Ty
	0
	Ry
	0
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	0
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Exemples :

· Liaison pivot
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	0
	Rx
	1
	1
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	Ty
	0
	Ry
	0
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	0
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Exemples :

· Liaison glissière
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	1
	Rx
	0
	1
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	Ty
	0
	Ry
	0
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	0
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Exemple :

· Liaison hélicoïdale
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	1
	Rx
	1
	1
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	Ty
	0
	Ry
	0
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	0
	
	
	


Exemple :
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· Liaison pivot glissant
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	1
	Rx
	1
	2
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	Ty
	0
	Ry
	0
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	0
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Exemple :

· Liaison sphérique à doigt
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	0
	Rx
	0
	2
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	Ty
	0
	Ry
	1
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	1
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Exemple :

· Liaison rotule ou sphérique
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	0
	Rx
	1
	3
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	Ty
	0
	Ry
	1
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	1
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· Liaison appui plan
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	1
	Rx
	0
	3
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	Ty
	1
	Ry
	0
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	1
	
	
	


[image: image39.wmf]Exemple :

· Liaison linéaire rectiligne
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	1
	Rx
	1
	4
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	Ty
	0
	Ry
	1
	
	
	

	Tz
	1
	Rz
	0
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Exemple :

· Liaison linéaire annulaire ou sphère cylindre
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	1
	Rx
	1
	4
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	Ty
	0
	Ry
	1
	
	
	

	Tz
	0
	Rz
	1
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Exemple :

· Liaison ponctuelle ou sphère plan
	mouvements
	d.d.l.
	schéma 2D
	schéma 3D

	Tx
	1
	Rx
	1
	5
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	Ty
	0
	Ry
	1
	
	
	

	Tz
	1
	Rz
	1
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Exemples :
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