
 

 

 

 1 – FONCTION.

  

 

 

Transformer un mouvement de rotation en mouvement de translation rectiligne.  
2 - ANALYSE FONCTIONNELLE. 

 
FAST de description 
 

Ce graphe (FAST) regroupe 
l’ensemble des fonctions 
techniques à assurer pour 
aboutir aux solutions possibles 
pour la transformation de 
mouvement de rotation en 
mouvement de translation. 

 
 
3 - SOLUTIONS TECHNOLOGIQUES. 

 
3 – 1Transformation de mouvement par un mécanisme « bielle manivelle » : 

 
 
 
 
 
 
 

• Caractéristique cinématiques :   
 
Course :  c = 2 x e     (e= excentration en mm). 

 
• Remarque : 
 

La vitesse de déplacement du piston en fonction de la fréquence de rotation de la 
manivelle (moteur) ne sera déterminée que graphiquement (C.I.R, Equiprojectivité, 
Composition. des vitesses). 

 
3 – 2 Transformation de mouvement par un mécanisme à « came » : 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

• Caractéristiques cinématiques : 
Suivant le profil de la came. 
 

• Remarque : 
La vitesse de déplacement du piston en fonction de la fréquence de rotation de la 
manivelle (moteur) ne sera déterminée que graphiquement (C.I.R, Equiprojectivité, 
Composition des vitesses). 

COMMENT 

QUAND
(OU) 
(ET) 

POUR QUOI 

Insérer un mécanisme 
vis-écrou 

(liaison hélicoïdale). Transformer l’énergie 
de rotation d’un moteur,

en énergie de 
translation d’un chariot.

Insérer un mécanisme
bielle-manivelle, came

 
Insérer un ensemble 
pignon-crémaillère 

Assurer une 
transformation par 

lien flexible 

OU 

 
Insérer un mécanisme

à came 

Transformer l’énergie 
de rotation d’un moteur, 

en énergie de 
translation d’un chariot. 

Mécanisme à came 

Came

 
Insérer un mécanisme

bielle-manivelle. 

Mécanisme bielle-manivelle 

Transformer l’énergie 
de rotation d’un moteur, 

en énergie de 
translation d’un chariot. 

Moteur e
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3-3 Transformation de mouvement par un mécanisme « vis écrou » : 
Transformer une rotation en translation rectiligne, par l’intermédiaire d’une liaison 
hélicoïdale. 

 
• FAST de description 

Ce graphe (FAST) regroupe l’ensemble 
des fonctions techniques à assurer pour 
aboutir à 4 solutions possibles pour la 
transformation de mouvement de rotation 
en mouvement de translation à l’aide d’un  
mécanisme vis-écrou. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Transformer l’énergie 
de rotation d’un moteur, 

en énergie de 
translation d’un chariot. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
• Schémas cinématiques 
 
 * Solution 1 

 
 
 Moteur 
 
 
 
 
• Caractéristiques cinématiques 

- Pas de la vis, ou de l’écrou : p, en mm. 
- Fréquence de rotation du moteur : N, en tr/min. 
- Vitesse de déplacement du chariot par rapport au bâti : v, en mm/min 

(x = n.p, avec : x = Déplacement du chariot en mm; N = Nombre de tours moteur.) 

v = N.p

COMMENT QUAND 
(OU) 
(ET) 

POUR QUOI 

Assurer la 
translation 
de la vis Insérer un mécanisme 

vis-écrou  
(liaison hélicoïdale). 

Lier la vis à 
l’arbre moteur 

Assurer la 
rotation 
de la vis 

Assurer la 
translation 
de l’écrou 

Fixer le moteur
au chariot 

Fixer l’écrou 
au bâti 

Fixer l’écrou à 
l’arbre moteur

Fixer l’écrou 
au chariot 

Guider la vis 
en rotation 

Assurer la 
rotation 

de l’écrou Guider l’écrou 
en rotation 

Assurer la 
rotation et la 

translat. de l’écrou

Fixer l’écrou à
l’arbre moteur

Fixer l’écrou 
au bâti 

Fixer le moteur 
au chariot 

Assurer la 
rotation et la 

translat. de la vis

Fixer la vis 
au chariot 

Fixer la vis à 
l’arbre moteur

Fixer la vis 
au bâti 

Fixer la vis 
au bâti. 

 
Insérer un mécanisme
bielle-manivelle, came

 
Insérer un ensemble 
pignon-crémaillère 

Assurer une 
transformation par 

lien flexible. 

Sol.1 

Sol. 2

Sol. 3 

Sol. 4 

x = n.p 

 Chariot * Solution 4 

Moteur 

 Chariot

Moteur

* Solution 3
 Chariot 

Moteur 

* Solution 2 

 Chariot



 
 

 

 

  

 

3 – 4 Transformation de mouvement par un mécanisme « pignon-crémaillère » :  
 

 
 

 
 

 

 

Transformer l’énergie 
de rotation d’un moteur, 

en énergie de 
translation d’un chariot. 

 

 
 
 

• Caractéristiques cinématiques 
  

V(t) = ω(t) . R   x(t) = θ(t) . R 
 

- ω(t) = θ’(t) = Fréquence de rotation du pignon : en rd/s, 

- R = 
2
d

,  d = diamètre primitif du pignon en mètre (m), 

- V(t) = Vitesse de déplacement de la crémaillère par rapport au bâti en mm/s, 
- x(t)  = déplacement de la crémaillère par rapport au bâti en mètre (m)  
- θ(t) = abscisse angulaire (ou angle de rotation) du pignon en radian (rd). 

 
 
 
 
 
3 - 5 - Transformation de mouvement par « lien flexible » : 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
• Caractéristiques cinématiques 

 
V(t) = ω(t) . R   x(t) = θ(t) . R 

 
 

- ω(t) = θ’(t) = Fréquence de rotation de la roue: en rd/s, 

- R = 
2
d

,  d = diamètre primitif de la roue en mètre (m), 

- V(t) = Vitesse de déplacement du chariot par rapport au bâti en mm/s, 
- x(t)  = déplacement du chariot par rapport au bâti en mètre (m), 
- θ(t) = abscisse angulaire (ou angle de rotation) de la roue en radian (rd). 

 
 

 
pignon-crémaillère 

Mécanisme pignon-crémaillère 

 Pignon 

Crémaillère 

V 

ω

Assurer une 
transformation par lien 

flexible 

Transformer l’énergie 
de rotation d’un moteur, 

en énergie de 
translation d’un chariot. 

Mécanisme par lien flexible 

Roue 

Chariot    V 

ω




