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PERFORATEUR  
1- Présentation 
 
Cette perforatrice est utilisée pour effectuer des trous sur les bordures d’une feuille afin de 
pouvoir la ranger plus facilement dans un classeur.  
Pour cela, l’utilisateur fait pivoter le levier 1, ce qui entraîne un déplacement vertical du 
poinçon 6 qui coulisse dans le corps 4 et le socle 10 assemblés à l’aide des rivets 9. 
L’arrête coupante située à l’extrémité du poinçon cylindrique 6 découpe un disque dans la 
feuille pour y faire un trou. Lorsque l’utilisateur lâche le levier 1, celui-ci revient en position 
initiale, poussé par le poinçon 6 qui remonte grâce au ressort de rappel 8. 
La représentation technique 2D de la perforatrice est proposée ci-dessous. 

 
 

2- Questionnement 
 
Q1 – Après avoir identifier le ou les solides déformables à ne pas utiliser, repérer les classes 
d'équivalence cinématique en les coloriant chacune avec une couleur différente. Puis lister les 
solides indéformables appartenant à chaque classe d’équivalence.  
Solide(s) déformable(s) :  
CE1 = {                              } 
CE2 = {                              } 
CE3 = {                              } 
 
Q2 – Dessiner le graphe des liaisons.  
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Q3 – Analyser chaque liaison et compléter le tableau ci-dessous :  
 

Entre Et Point 
Surface(s) 

fonctionnelle(s) ou ddl 

Nb de 

ddl 
Nom de la liaison 

      

      

      

 

Q4 – Etablir le schéma cinématique dans le plan  O,x,y en vous aidant de la forme de la 

perforatrice.  
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BRIDE HYDRAULIQUE  
1- Présentation 
 
Ce système mécanique permet de bloquer (maintien en position) une pièce sur une machine, à 
l’aide d’énergie hydraulique.  
La pression hydraulique s’applique sur le piston 7 qui fait basculer le levier 9, ainsi la vis 2 
bloque la pièce.  

 
Q1 – Après avoir identifier sur la figure page suivante, le ou les solides déformables à ne pas 
utiliser, repérer les classes d'équivalence cinématique en les coloriant chacune avec une 
couleur différente. Puis lister les solides indéformables appartenant à chaque classe 
d’équivalence 
Solide(s) déformable(s) :  
CE1 = {                              } 
CE2 = {                              } 
CE3 = {                              } 
 
Q2 – Dessiner le graphe des liaisons.  
 
 
 
 
 
 
 
 
Q3 – Analyser chaque liaison et compléter le tableau ci-dessous :  
 

Entre Et Point 
Surface(s) 

fonctionnelle(s) ou ddl 

Nb de 

ddl 
Nom de la liaison 
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Q4 – Etablir le schéma cinématique en vous aidant de la forme de la bride hydraulique.  
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MINI COMPRESSEUR 
1- Présentation 
 
Ce compresseur à air a été conçu pour être facilement 
transportable, il se branche sur la prise « allume-cigares » 
d’une voiture, ce qui lui donne une grande diversité 
d’utilisation (pneus, ballon, matelas…).  
Le compresseur à air permet à l’utilisateur de gonfler 
une enceinte souple en utilisant de l’air. 
On ne s’intéresse qu’au système de transformation de 
mouvement, composé des solides 1 à 8, 16 à 19. Le solide 

18 est en liaison pivot d’axe x  par rapport au bâti.  
 

2- Questionnement 
 
Q1 – Après avoir identifier sur la figure page suivante, le ou 
les solides déformables à ne pas utiliser, repérer les classes 
d'équivalence cinématique en les coloriant chacune avec 
une couleur différente. Puis lister les solides indéformables 
appartenant à chaque classe d’équivalence 
Solide(s) déformable(s) :  
CE1 = {                              } 
CE2 = {                              } 
CE3 = {                              } 
CE4 = {                              } 
 
Q2 – Dessiner le graphe des liaisons.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Q3 – Analyser chaque liaison et compléter le tableau ci-dessous :  
 

Entre Et Point 
Surface(s) 

fonctionnelle(s) ou ddl 

Nb de 

ddl 
Nom de la liaison 
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Q4 – Etablir les schémas cinématiques dans les plans  O,x,y  et  O, ,y z  du mini compresseur.  
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PINCE DE BRAS MANIPULATEUR  
1- Présentation 
 
La pince représentée ci-dessous est une pince 
pneumatique située au bout d’un bras 
manipulateur et permettant la préhension 
d’objets. 

Sous l’action de l’air comprimé, le piston 8 se 

déplace et fait pivoter les doigts 12 et 13, par 

l’intermédiaire des biellettes 11 et 14. 
 
 
Q1 – Après avoir identifier sur les figures de la page suivante le ou les solides déformables à 
ne pas utiliser, repérer les classes d'équivalence cinématique. Puis lister les solides 
indéformables appartenant à chaque classe d’équivalence.  
 
 
 
 
 
 
Q2 – Dessiner le graphe des liaisons.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Q3 – Analyser chaque liaison et compléter le tableau ci-dessous :  
 

Entre Et Point 
Surface(s) 

fonctionnelle(s) ou ddl 

Nb de 

ddl 
Nom de la liaison 
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Q4 – Etablir le schéma cinématique dans le plan  O,x,y en vous aidant de la forme de la vue de 

face de la pince.  
 
 
 

 


