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1. MISE EN CONTEXTE 

La ponceuse oscillante objet de l’étude est une ponceuse 

professionnelle. 

Pour assurer le ponçage, le mouvement de rotation continue du 

moteur est transformé en mouvement de rotation alternatif par 

un système de transformation de mouvement. 

La qualité du ponçage dépend essentiellement de la bonne 

adéquation entre la fréquence d’oscillation de l’abrasif et le type 

de matériau à poncer. 

La connaissance de la cinématique du système de 

transformation de mouvement est donc importante. 

 

 

 

2. OBJECTIF 

On cherche à déterminer le degré d’hyperstatisme de la chaîne de transmission. 

3. PARAMETRAGE 

Le schéma cinématique représente les différents paramètres du modèle adopté pour l’étude cinématique. 

 

Figure 3.1 - Modèle cinématique et figures planes associées 

Figure 1.1 - Ponceuse oscillante au travail 
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L’arbre d’entrée 2 tourne par rapport au carter 1 autour de l’axe (𝐾, 𝑥⃗1). Le paramètre angulaire est  

𝜃2 = (𝑦⃗1, 𝑦⃗2) = (𝑧1, 𝑧2). Le balancier 4 tourne par rapport au carter 1 autour de l’axe (𝐶, 𝑧1). Le paramètre 

angulaire est 𝜃4 = (𝑥⃗1, 𝑥⃗4) = (𝑦⃗1, 𝑦⃗4). 

On appelle 𝐴 la projection de 𝐵 sur l’axe (𝐾, 𝑥⃗1) 

On appelle 𝑁 la projection de 𝐵 sur l’axe (𝐴, 𝑦⃗1). 

On donne les informations suivantes : 

Pièces et repères associés Données géométriques Paramètres 

1 – Carter : 𝑅1(𝐾, 𝑥⃗1, 𝑦⃗1, 𝑧1) 

2 – Arbre d’entrée : 𝑅2(𝐾, 𝑥⃗1, 𝑦⃗2, 𝑧2) 

3 – Noix : 𝑅3(𝐵, 𝑥⃗1, 𝑦⃗1, 𝑧1) 

4 – Balancier : 𝑅4(𝐶, 𝑥⃗4, 𝑦⃗4, 𝑧1) 

 

𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑒. 𝑧2  avec  𝑒 = 1,25 𝑚𝑚 

𝑁𝐼⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝑁𝐶⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ + 𝐶𝐼⃗⃗⃗⃗⃗ 
= 𝑑. 𝑥⃗4 − ℎ. 𝑧1 

𝑁𝐶⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑀𝐼⃗⃗⃗⃗⃗⃗  
 
 

𝜃2 = (𝑦⃗1, 𝑦⃗2) = (𝑧1, 𝑧2) 

𝜃4 = (𝑥⃗1, 𝑥⃗4) = (𝑦⃗1, 𝑦⃗4) 

𝑁𝐵⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝜇(𝑡). 𝑧1 

𝐶𝐴⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = −𝜆(𝑡). 𝑥⃗1 

 

Le constructeur indique une vitesse de rotation de l’arbre d’entrée 2 réglable entre 0  et 20 000 𝑡𝑟. 𝑚𝑖𝑛−1. 

4. QUESTIONS 

3.1 Tracer le graphe de liaisons et le graphe de paramétrage de la ponceuse. 

3.2 Déterminer le nombre cyclomatique 𝛾 du système. 

Approche cinématique 

3.3 Ecrire les torseurs cinématiques de chaque liaison : 

• {𝒱(2 1⁄ )} = {𝛺⃗⃗(2 1⁄ ) 𝑉⃗⃗(𝐾, 2 1⁄ )}
𝐾

 

• {𝒱(3 2⁄ )} = {𝛺⃗⃗(3 2⁄ ) 𝑉⃗⃗(𝐵, 3 2⁄ )}
𝐵

 

• {𝒱(3 4⁄ )} = {𝛺⃗⃗(3 4⁄ ) 𝑉⃗⃗(𝑀, 3 4⁄ )}
𝑀

 

• {𝒱(4 1⁄ )} = {𝛺⃗⃗(4 1⁄ ) 𝑉⃗⃗(𝐶, 4 1⁄ )}
𝐶

 

3.4 Inventorier le nombre d’inconnues cinématiques 𝐼𝑐  du système. 

3.5 Déterminer la mobilité 𝑚 du système et en déduire le degré d’hyperstatisme ℎ. 

Approche statique 

3.6 Ecrire les torseurs statiques de chaque liaison : 

• {𝒯(1 → 2)} = {𝑅⃗⃗(1 → 2) 𝑀⃗⃗⃗(𝐾, 1 → 2)}
𝐾

 

• {𝒯(2 → 3)} = {𝑅⃗⃗(2 → 3) 𝑀⃗⃗⃗(𝐵, 2 → 3)}
𝐵

 

• {𝒯(3 → 4)} = {𝑅⃗⃗(3 → 4) 𝑀⃗⃗⃗(𝑀, 3 → 4)}
𝑀

 

• {𝒯(1 → 4)} = {𝑅⃗⃗(1 → 4) 𝑀⃗⃗⃗(𝐶, 1 → 4)}
𝐶

 

3.7 Inventorier le nombre d’inconnues statiques 𝐼𝑠 du système 

3.8 Déterminer la mobilité 𝑚 du système et en déduire le degré d’hyperstatisme ℎ. 
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Recherche d’une solution isostatique 

3.9 Proposer une solution isostatique en modifiant la liaison en 𝐵. 

3.10 Proposer une solution isostatique en modifiant la liaison en 𝑀. 

 



 

 

 

 

 



 

 

 


