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Porte de garage

Une porte de garage est constituée des pièces suivantes :

Un panneau1, Deux bras 2, Deux équilibreurs à ressort 3+4, Deux patins 5 pour guider le panneau dans les glissières 0.


Pour ouvrir ou fermer la porte, on commande le vérin représenté entre E et F. L’ouverture du vérin provoque l’ouverture de la porte et vis et versa.

Liaisons :

· Liaison pivot de centre A et d’axe 
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entre 1 et 5

· Liaison glissière de centre A et d’axe 
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entre 5 et 0

· Liaison pivot de centre B et d’axe 
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 entre 1 et 2

· Liaison pivot de centre D et d’axe 
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 entre 2 et 3

· Liaison pivot de centre E et d’axe 
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 entre 2 et 3

· Liaison pivot de centre F et d’axe 
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 entre 4 et 0

· Liaison pivot glissant de centre G et d’axe (EF) entre 3 et 4

Questions sur la porte de garage:

On s’intéresse à la position du mécanisme dessiné sur la feuille (position A1) :

1. Indiquer la nature du mouvement de 2/0. Tracer la trajectoire B2/0
………………………..

2. Indiquer la nature du mouvement de 5/0. Tracer la trajectoire de A5/0
……………………….

3. Que peut on dire de la trajectoire de A1/0 ?
……………………….

4. Indiquer la nature du mouvement de 1/0.
………………………..

5. On donne 
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, tracer 
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 en prenant l’échelle 1m/s 
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6. En appliquant l’équiprojectivité, tracer 
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7. Tracer 
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Autre position :

8. Schématiser le mécanisme à la position A2

9. Donner un exemple pour chaque mouvement ci-dessous :
Mouvement de rotation

:……………..
Mouvement de translation rectiligne :……………..
Mouvement de translation circulaire :……………..

10. Entre de la liaison pivot, et en appliquant le champs des vecteurs vitesse, tracer 
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La projection de 
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 sur l’axe (EF) est la vitesse d’ouverture du vérin qui doit être réglée par l’opérateur.

11. Donner sa valeur. 
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