& Schematications et )ialoams  2W8;1STM; 1 STE TCT: TCPI (Do éiéve)

I- LIAISONS ENTRE DEUX SOLIDES :
Une liaison entre deux solides est une relation de CONTACT entre eux.

LES DIFFERENTS TYPES DE CONTACT

a- Contact ponctuel :
(

Sphére / Plan Cone / Plan )
Y 1 Y 1
Mouvements possibles
) du contact Ponctuel
/— Rotation Translation

7 Rx|Ry |RZ | Tx | Ty | Tz
| e X

——=
2/ z/

- )
b- Contact linéique :
4 Cylindre / Plan N (" Sphére/ Cylindre N
Y 1
2
I X
2/
Mouvements possibles Mouvements possibles
du contact Linéique rectiligne du contact Linéique circulaire
Rotation | Translation Rotation | Translation
Rx | Ry |[Rz | Tx | Ty | Tz Rx | Ry [Rz | Tx | Ty | Tz
- J \ L/
c- Contact Surfacique :
4 Plan / Plan N( Sphere / Sphére N[ Cylindre / Cylindre N
Y 1 1

Y
/2 :
/_,’“?X‘ w27 %

——=
z/

Y

Mouvements possibles Mouvements possibles Mouvements possibles
du contact Plan du contact Sphérique du contact Cylindrique
Rotation | Translation Rotation | Translation Rotation | Translation
Rx | Ry [Rz [ Tx | Ty | Tz Rx |RY |Rz | Tx | Ty | Tz Rx | Ry |[Rz [ Tx [ Tv | Tz
- AN N\ J
IBRONGHIONEIRANSMESILE 1

NGHONBTRANSMETIRE E 77 ah raou | J | m d o.com
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Il- DIFFERENTES LIAISONS : (T : Translation ; R : Rotation ; T : non Translation ; R : non Rotation)

Nom de Matérialisation | Schématisation Schématisation plane (2D) ; 2 vues mvt mvt
la liaison des contacts spatiale (3D) Ancien symbole | Nouveau symbole | autorisé | interdit
S1 042 Tx | Rx Ty | B
Encastre- Si/s, T IR
ment S Sl g S|| S Ty|Ry | Ty Ry
(Fixe) Y 2 = — 1=
Tz |Rz Tz |Rz
- s1| S5 TX R | Tx R
pivot ; | Ty /Ry | Ty Ry
82 82 Tz |Rz Tz |Rz
Tx |Rx Tx |Rx
Glissiére S1 Ty Ry |’y
S, Tz|Rz | Tz Rz
i Tx |Rx Ty IR
Pivot S1| e b I" E"
glissant Ty/Ry | Ty |Ry
SZ| Tz |Rz Tz Rz
S Tx|Rx | Tx [Rx
Ty /Ry | Ty Ry
S, ——
Hélicoidale Hélice droite Tz|Rz | Tz Rz
S, e
Hélice gauche

sg Tx[Re | T R
Rotule v R - =
Ty R
e )t A e | e
Sz Tz Rz | Tz |Re
S EE Tx |Rx
Appui-plan J Ry | Ty Ry
S:/ Tz|Re | Tz |Re
L. Tx | Rx Tx | B
Linéaire 5 é) Sl bt Ix Ex
annulaire Ty|Ry | Ty |Ry
S2 | Tz|Rz | Tz IRz
S Tx[Rx | Tx | Rx
Linéaire Ty |Ry T Ry

rectiligne y 3
X S, 2 Tz Rz Tz Rz

- S
> s, S Tx|Rx | Tx [Rx
Ponctuelle 5/ Ou Ty|Ry | Ty Ry
X 4 Sz Tz |Rz Tz |Rz
S
S;
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= Degrés de liberté d'une liaison :
C'est le nombre de mouvement relatifs (mobilités) élémentaires indépendants autorisés
par cette liaison. (............................ )

= Degrés de liaison: C'est le nombre de déplacements élémentaires interdits.

d° de d° de
libertés liaisons

R|T|R|T

% Remarque :

= Dans une liaison, la somme des degrés de liberté et des degrés de liaisons est égale a 6.

= Un solide libre dans I'espace posséde 6 degrés de libertés et 0 degré de liaison.

= La liaison hélicoidale autorise 2 mouvements (rotation et translation) liés, c’est-a-dire,
elle possede un seul degré de liberté et interdit 2 rotations et 2 translations.

lll- DECODAGE D’UN SCHEMATISATION :

3.1- Définition :

C’est une présentation graphique simplifi€, faisant apparaitre les pieces d’'un mécanisme et leur
liaison, sans tenir compte les formes et les dimensions.

3.2- Schéma cinématigue minimal : (schéma de principe)
Définit le fonctionnement de la facon la plus simple, seul les différents mouvements relatifs.

3.3- Schéma technologique :
C’est un schéma qui fait apparaitre toutes les liaisons d’'un mécanisme, la liaison encastrement
doit apparaitre sur ce schéma pour des raisons des usinages et des montages.

2 1 2 1 2 | 1
Encastrement Glissiere Hélicoidale

3.4- Type de représentation et commentaires :
Exemple : Schéma cinématique (2D et 3D) et schéma technologique d’un serre-joint.

Corps (Guide)

Mors fixe

Mors mobile

Vis (Tige filetée)

Poigné

Patin

Bague (Coupelle)

OINOO O WN|EF

Goupille
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Le serre-joint étudié est un outil permettant de MAintenir en Position (MAP) (d'immobiliser)
une ou plusieurs pieces entre elles afin de leurs apporter une modification comme : Soudage,
collage, percage ... Energie humaine
1- Indiquer la fonction globale du serre-joint dans

"actigramme AO ci-contre : Picces MIseen | Piéces MAim'enues>
Position (MIP) 2.0 enPosition (MAP)
Serre-joint
2- Sur le dessin du gauche quireprésente ................. du serre-joint, affecter les noms des axes.
3- Sur le dessin de droite qui représente . ................ du serre-joint, affecter les repéres.
d N\ )

M

Symbole indiquant la piéce de référence
(fixe durant le fonctionnement)

Schéma cinématique en 3D Schéma cinématique en 2D
A

i

Schéma technologique en 2D

N\ A
Symbole normalisé 747—
de la liaison placé Y
convenablement o)
orienté sur le schéma. X
a
C

Les piéces composant ERIUTEUY (Zm%
B

d'une méme classe
7o) f\“’f@q NG ﬁ\ Gq 'n") AN Cpqpqm'@ ‘ = e
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d’équivalence cinématique
sont représentées par un
seul trait continu fort.
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3.5- Classe d’équivalence :
Groupe de pieces n‘ayant aucun mouvement entre elles : Piéces en liaison fixe (encastrement).

4-Compléter les classes d’équivalence du serre-joint.
Si1={1; b S2={ b Ss={1; by Sa={ }
6.2- Graphe des liaisons :
Le graphe des liaisons permet de faire le bilan des solides et des contacts entre les solides
d’'un mécanisme.

5- Identifier les liaisons entre les classes d’équivalence en complétant le tableau ci-dessous :

Liaison | Rotation | Translation Nom, centre et axe ou normale Schéma cinématique
entre | X|Y|Z|X|Y|Z au plan de contact de la liaison plane en 2 vues
NOM @ ...
LSy/S, Centre:...; Axe:..........
NOM @ ...
LS/Ss Centre:...; Axe:.........
NOM @ ...
LS4/ Centre:...; Axe:.........
Application : BORNE REGLABLE
Soit, ci-dessous, le dessin d’ensemble (avec la perspective de 'ensemble) ;

la vue éclatée et le schéma cinématique en perspective (3D) d’une borne réglable.

n o ACA

[ ST

, 5

IHONGCHONENRANSMEIFTRE] E 77 ah raou | J | m d o.com



& Schematications et )ialoams  2W8;1STM; 1 STE TCT: TCPI (Do éiéve)
2

- h

i

N/

1- Indiquer les reperes des piéces sur le schéma cinématique 3D ?
2- Quelle est le nom et la fonction de I'usinage sur la vis de manceuvre 5 ? (voir dessin d’ensemble)

8- Etablir le graphe des liaisons de I'ensemble ?

9- Compléter le tableau ci-dessous ; de toutes les liaisons de la borne réglable ?
Liaison | Nom de la | Nature surface Degrés Degrés Symbole 2D
entre liaison de contact de liberté de liaison en 2 vues

6/1

4/1

2/1

3/1

5/1

2/3

5/3

10- Quelle est le sens de I'hélice de filet de la vis de manceuvre 5 ?

11- Indiguer par une fleche le sens de déplacement de la piece 2, lorsque en tourne 5 suivant (-x).
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12- Dessiner le schéma cinématique 13- Dessiner le schéma technologique
du systeme suivant la vue de face ? du systéme suivant la vue de face ?

Retrouver le nom de la liaison associée au tableau des mobilités.

Nom de la liaison Degrés de liberté Nom de la liaison Degrés de liberté

Tx 1 Rx 1 Tx 0 Rx 1

....................................... Ty 0 Ry 0 PP PRTPPP I 0 Ry 0
Tz 0 Rz 0 Tz 0 Rz 0

TX 1 Rx 0 ., TX 1 Rx 1

....................................... Ty T 0 | ry | 1 | [T etRcombinés. Ty | 0 [Ry | O
Tz 1 Ry 1| | Tz 0 Ry 0

Tx 0 Rx 0 Tx 0 Rx 0

....................................... Ty 1 Ry 0 R I B 0 Ry 0
Tz 0 Rz 0 Tz 0 Rz 0

TX 1 Rx 1 Tx 1 Rx 1

....................................... Ty 0 Ry 1 Ty 1 Ry 0
- 1 = | | = 0 =5 1

Tx 0 Rx 0 Tx 0 Rx 1

....................................... Ty 0 Ry 0 B I B 0 Ry 1
Tz 0 Rz 1 Tz 1 Rz 1

. , Tx 0 Rx 0 Tx 1 Rx 0

T etR conjugues. Ty | 0 | Ry | O ||, Ty | 1 [ Ry | 1
....................................... T2 1 Ry 1 T2 0 Ry 1
TX 0 Rx 1 Tx 0 RXx 0

....................................... Ty 0 Ry 1 B RRRRRRER I % 1 Ry 1
Tz 0 Rz 1 Tz 0 Rz 0

Tx 1 Rx 0 Tx 0 Rx 1

....................................... Ty 0 Ry 0 R I B 1 Ry 0
Tz 0 Rz 0 Tz 1 Rz 1

Tx 1 Rx 1 Tx 1 Rx 0

....................................... Ty 0 Ry 1 e | TY 0 Ry 1
Tz 0 Rz 1 Tz 1 Rz 0

Tx 1 RXx 1 Tx 0 Rx 1

....................................... Ty 0 Ry 1 B RRRRRRER I % 1 Ry 1
Tz 1 Rz 0 Tz 0 Rz 1

Tx 0 Rx 0 Tx 0 Rx 0

....................................... Ty 0 Ry 0 R I B 0 Ry 0
Tz 1 Rz 1 Tz 1 Rz 0

Tx 0 Rx 1 Tx 1 Rx 1

....................................... Ty 1 Ry 1 e | TY 1 Ry 1
Tz 1 Rz 1 Tz 0 Rz 1

TX 1 Rx 0 Tx 0 RXx 0

....................................... Ty 1 Ry 0 e | TY 0 Ry 1
Tz 0 Rz 1 Tz 0 Rz 0

., Tx 0 Rx 0 TX 0 Rx 1

T etR liees. Ty | 2 | Ry | L || Ty | 1 [ Ry | 1
....................................... T2 0 Ry 0 Tz 1 Ry 0
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Application 1 : VE REGLABLE

1-Fonction :

Le Vé réglable est un mécanisme simple composé de 5 pieces dont la fonction globale est de
positionner verticalement des pieces cylindriques en vue de les contrdler.

2- Dessin d’ensemble : 3- Modeéle 3d :
A-A el
==
| |
5§ S g g e 1
s g i
_.-—I— ._I_ —
| |
I 1
| |
b4k
| |
| |
fodaee (e
| |
0D
: -_|;_'-.:].__
L i
|

4- Nomenclature :

5 1 | Goupille cylindrique
4 1 | Tige filetée
3 1 | Ecrou strié
2 1 | Coulisseau en Vé
1 1 | Corps
Rep | Nb Désignation

5- Dessin d’ensemble éclaté :

6- Fonctionnement :
La rotation de I'écrou strié 3 autour de I'axe z provoque
la translation du coulisseau 2 suivant I'axe z.

7- Questions :

En se référant au dessin d’ensemble, au model 3D et au
dessin éclaté, Compléter le tableau des liaisons suivant :
Liaison | Nom de la | Nature surface Degrés Degrés Symbole 2D

entre liaison de contact de liberté de liaison en 2 vues

2/1

4/2

5/2+4

3/4

3/1
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=

Application 2 : ETAU DE PLOMBIER
1- Fonctionnement : /\4
Le tube a serrer est placé entre le socle 1 \-/

et le mors mobile 3. La rotation de la vis 4 9b
par 'intermédiaire du levier 7 permet
la translation du mors mobile 3 qui est Eb

guidé par les tirants 6 jusqu'a la fixation
du tube.
2- Nomenclature :
10 2 | Rondelle plate
9 2 |EcrouH
8 2 Embouts S
7 1 | Levier T
6 2 Tirants
5 1 | Goupille cylindrique
4 1 | Vis de manceuvre
3 1 Mors mobile
2 1 | Traverse Tube
1 1 | Socle 1
Rep | Nb Désignation
y
Q
\
0 X [\ |

3- Questions :
3.1- Placer les repéres des pieces sur la représentation 3D ?

3.2- Identifier a partir du dessin d’ensemble les groupes
de piéces formant une classe d'équivalence
A={l............. }oB={ .. ... };
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3.3- Compléter le tableau des liaisons entre les piéces isolées.

Repere des Mobilité Nom de

Piéces isolées - .
pieces la liaison

Symbole

..+ 6a RI1 | | | | .

3.4- Tracer le graphe des liaisons entre les groupes de piéces.
3.5- Compléter le schéma cinématique et technologique.

- — - - 1
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