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4.1. Définition d’un mécanisme plan

4.2. Identification des paramètres d’un mécanisme

4.2.1. Liaisons dans le plan
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4.3.1. La barre courte est fixe (deux liaisons avec le bâti)



Théorie des mécanismes Chapitre 4 : Analyse cinématique des 
mécanismes plans

4.3. Loi de Grashoff pour les mécanismes à 4 barres

4.3.2. La barre courte a une seule liaison avec le bâti



Théorie des mécanismes Chapitre 4 : Analyse cinématique des 
mécanismes plans

4.3. Loi de Grashoff pour les mécanismes à 4 barres

4.3.3. La barre courte n’a aucune liaison avec le bâti



Théorie des mécanismes Chapitre 4 : Analyse cinématique des 
mécanismes plans

4.3. Loi de Grashoff pour les mécanismes à 4 barres

4.3.4. La barre courte a liaison avec le bâti et formant un parallélogramme avec les autres
barres



Théorie des mécanismes Chapitre 4 : Analyse cinématique des 
mécanismes plans

4.3. Loi de Grashoff pour les mécanismes à 4 barres

4.3.4. La barre courte a liaison avec le bâti et formant un parallélogramme avec les autres
barres

Exemple 4.1 :

Soit le système à 4 barres suivant :

En admettant que la barre AB est la plus petite
barre et BC la plus grande barre. On donne :
AB= 50mm
BC=150mm
CD=120mm
On souhaite que la barre AB fasse un tour
complet, pour cela déterminer la valeur 
minimale
de la cote a
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4.3. Loi de Grashoff pour les mécanismes à 4 barres

4.3.4. La barre courte a liaison avec le bâti et formant un parallélogramme avec les autres
barres

Exemple 4.1 : AB= 50mm ; BC=150mm ; CD=120mm

Solution :
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4.4.2.1. Mobilité d’un mécanisme plan

Exemple 4.2 :

Considérons le mécanisme précédent :



Solution :
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Exemple 4.2 :

Cette équation vectorielle (1) une fois projetée 
sur les axes Ax et Ay donne :
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Exemple 4.3 :

Soit le mécanisme suivant :
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4.4. Analyse des déplacements d’un mécanisme plan

4.4.2. Méthode analytique

4.4.2.1. Mobilité d’un mécanisme plan

Exemple 4.3 :

La projection des deux équations vectorielles sur les axes Ax et Ay donne quatre 
équations :


