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Cycle 5:  Modélisation, prévision et vérification du comportement 

cinématique des systèmes mécaniques 

 

 

Chapitre 4 : Cinématique du point immatériel dans un solide en mouvement 

(Roulement sans glissement) 
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Application  1 : 

 

On reprend le mécanisme plan d’entraînement d’une pompe à 

main. 

Soit un repère R(O1, x


, y


, z


)  lié à un bâti (S0).  

Le levier (S1) a une liaison pivot d’axe (O1, z


) avec (S0).  

Soit un repère R1(O1, 1x


, 1y


, z


) lié à (S1).  

L’axe (O1, 1y


) est dirigé suivant l’axe du levier.  

On pose ( x


, 1x


)= et AO1 = 1ya


. 

La tige (S2) a une liaison glissière d’axe (A, x


0) et 

le centre A d’un maneton lié à (S2), situé sur (A, x


), décrit 

l’axe (O1, 1y


) lié à (S1). On pose OA = x


 . 

  
Figure  : Pompe à bras 

 

Question : déterminer le vecteur  vitesse de glissement entre 1 et 2 pour évaluer les pertes par frottement dans la liaison. 
 

 

Solution :  (cf feuille annexe) 

 

 

 

Application  2:   roue de voiture  

 

 

 
 

 


