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Exercices corrigés de schémas cinématiques 
 

 

Dans les exercices suivants, pour chaque système, le dessin d’ensemble est donné. Proposer un schéma 

cinématique pour chacun de ces systèmes, en phase de « fonctionnement normal ». 

 

Des propositions de corrections sont données dans les dernières pages. Ne les consultez qu’après avoir construit 

vos schémas cinématiques. 

 

Rappel de la norme ISO 3952 : 
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Système 1 : Vanne à boisseau sphérique 
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Pièces en perspective : 

 

 

 

 

 

(vue en coupe) 
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Système 2 : Vérin mécanique (appui réglable) 
 

 
 

 

Nomenclature 
 

8 1 Goupille Serrée dans 1 

7 1 Rondelle  

6 1 Vis CHC M10x22  

5 1 Ecrou à embase  

4 1 Support  

3 1 Chapeau  

2 1 Vis à tête sphérique  

1 1 Corps  

Rep. Nb Désignation Observations 

 

(¼ enlevé) 
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Système 3 : Griffe de tour 
 

  
 

Corps 3 seul, en coupe : 

 

(plateau non représenté) 
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Eléments de correction 
 

Système 1 : Vanne à boisseau sphérique 

 

Ensemble corps={1,2a,2b,4,5,6} 

Ensemble boisseau={3} 

Ensemble levier={7,8,9} 

Liaison pivot d’axe y 

Liaison appui-plan de 
normale x 

Liaison sphérique 
x 

y 

 
 

Système 2 : Vérin mécanique (appui réglable) 

A = { 1 ; 8    }   B = { 2 ; 6 ; 7    } C = { 3 ; 4   } D = { 5  } 
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Système 3 : Griffe de tour 
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3 ={3,7,8,9,10}    4 ={4,5,6}    1 ={1,2}    U ={pièce à usiner} 


