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EXERCICE  2 (extrait bac 2017 NORMALE) 
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EXERCICE 3 bac 2016  
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EXTRAIT BAC 2022 SMB RATT 
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EXTRAIT BAC 2023 SMB RATT 
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EXTRAIT BAC  2021 SMB SESSION NORMALE 
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TD 1 : Tableau des liaisons mécaniques 

 
Compléter le tableau par la nature et les mouvements relatifs de chaque liaison. 

 

SCHEMATISATION NORMALISEE DES LIAISONS 
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Nom Exemple Schéma spatial Schéma plan Mouvements 

relatifs 
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TD 2 : Etau de serrage 
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Travail demandé : 

 Etablir le graphe des liaisons. 

 Tracer le schéma cinématique plan (vue suivant z ). 
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TD 3 : Table élévatrice 
D E 5 

Le mécanisme étudié est une table élévatrice du type 
paire de ciseaux, commandée par un moto-réducteur, 
associé à un système vis-écrou. Son schéma cinématique 
est représenté sur la figure ci-contre. On demande de : 

H 

1- Etablir le graphe des liaisons. 
C → 

2- Donner le sens de déplacement de la table 5 par    2 
3 

z → 0 

rapport à 0, sachant que la vis 1 tourne dans le sens 4 x0  → positif. (pas du filetage à droite) 1 
A B y

 
Moto-     0 

réducteur F 0 
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0 

TD 4 : Centre d'usinage 5 axes à grande vitesse 
 

L’usinage, opération de transformation d’un produit par enlèvement de matière, est à la base de la 
fabrication de produits dans les industries mécaniques. On appelle le moyen de production associé à une 
opération d’usinage une machine outil ou un centre d’usinage. La génération d’une surface par 
enlèvement de matière est obtenue grâce à un outil muni d’au moins une arête coupante. 

L’outil se déplace par rapport à la pièce installée sur la machine outil. C’est le mouvement 
d’avance. Le fraisage est un procédé d’usinage particulier dans lequel l’outil doit en plus tourner sur lui- 
même par rapport au bâti de la machine outil pour pouvoir couper la matière. C’est le mouvement de 
coupe. Le centre d’usinage « 5 axes » HSM 600U de la société Mikron, représenté ci-dessous, permet 
l’usinage de formes complexes. 
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1- Etablir le graphe des liaisons. 

 


