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Paramétrer un schéma cinématique
Paramétrer un schéma cinématique consiste à faire apparaître tous les paramètres géométriques pouvant influencer la cinématique du mécanisme, ainsi que les repères des différentes classes d’équivalences cinématiques.

Les paramètres géométriques sont les longueurs et angles (préciser s’ils sont fixes ou variables) qui permettent de positionner les centres des liaisons entre eux.
Pour chaque angle, on représentera sa figure plane, et on écrira son vecteur rotation.
Remarque : Une liaison pivot créé un angle variable, une liaison glissière crée une longueur variable, une liaison ponctuelle dans un mécanisme plan crée à la fois un angle et une longueur variables.
Exemple sur le système d’ouverture de porte ci-dessous.

Avant paramétrage :
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Après paramétrage :
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Paramètres variables : (1 (2 et λ
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Entrée : λ : position du vérin


Sortie : (1 : angle de la porte
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