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PREREQUIS :
- Lecture de plan
- Liaison cinématique
-Mouvements
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OBJECTIES: Le schéma cinématique permet de donner une représentation simplifiée d’un
mécanisme, a I’aide de symboles, afin de faciliter :
- I’analyse de son fonctionnementet de son architecture.
- I’étude des différents mouvements et des actions mécaniques.
L’éleve doit étre capable de :
Construire un modele et le représenter a I'aide de schémas
Préciser les parameétres géométriques
Etablir la réciprocité mouvement relatif/actions mécani ques associ ées
Construire un graphe de liaisons (avec ou sans les efforts)
Taxonométrie: C
\ J
4 )
Centre d’intérét :
B2. Proposer ou justifier un modeéle.
-Théme:
B25 Liaisons
B26 Graphe de liaisons
\ v
( A
SAVOIRS ET SAVOIRSFAIRE
- D1 : schématisations mécaniques (cinématique, technologique)
\. y,
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Mise en situation.

Leserrejointest unoutil tréspoly-
valent. Léger etfacileamanier, il esttrés
appréciédesbricoleurs.

On le caractérise par sa capacité
maximaled’ouverturedesmors (150mm)
et saprofondeur deserragepouvant aller
jusqu’a50mm (voir ci-dessous).

Cetoutillage peutservir pour mainteniren pressionafinde coller, riveter, souder... . Doté d’embout
plastique, leserrejoint peut étre utilisésur desmatierefragile, par exemplelebois, sansrisquer dele
marquer.

Leserragese fait par lapoignéeetlemaintiendumorsfixesefait par ar c-boutement sur leguide.

1.2. vezlam Vir I

Ouvrezefichier serrgoint.| AM de I’assemblage dans le répertoire
SI\JOST\TD\04- Schematisation\04-03-TDSerreJoint\04-03-02-SerreJoint 3D

L'ENSEMBLE DU TRAVAIL EST A REALISER
SUR LES FEUILLES REPONSES
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1.3. Nomenclature

a) Expliquer letermedenomenclature:
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i ' . & b) Complétez ci-dessouslanomenclaturedu SerreJoint.
;\&R“ i.
K:#._ |
4 el i N T
|1;ERRE JOINT | NOTRE DANE
Rep Nb Désignation
1.4. Lecturedeplan
a) Donnez sur leplan ci-dessousleNomdesvues
H
A"I A=p
G5 =] 5
A~
NOM
Prenom : SERRE JOINT FR1
Classe :
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b) Identifiez, en col oriant lesvolumesdemandeés,sur | esperspectivesci-dessous, | es
formes :

Bleu: Taraudage
Rouge: Trou

¢) Indiquez les cotes de la piece sur le dessin ci-dessous :

-

NOM

Date

Prénom :

Classe :

[ SERRE JOINT FR2 ]
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d) Identifiez les solutions technologiques

Nature des formes en

Solutions technologiques
contact 819

Fixation de l'appui sur
la tige filetée

Guidage du mors
mobile sur le guide
Fixation d la tige
filetée sur le manche
Déplacement de la
tige filetée par
rapport au mors
mobile.

e) Donnezlafonctiondelapiece2.

f) Représentez amainlevéeen perspectivecettepiece2,

2° METHODE D’ETABLISSEMENT D’UN SCHEMA CINEMATIQUE:
2.1.ETAPE]L (IDENTIFICATIONDESCIL ASSESD’EQUIVALENCE
2.1.1. CLASSE D’EQUIVALENCE.

a) Donnezunedéfinitionde"Classed' Equivalence':

NOM h) Colarez les classesd’équival

Prénom SERRE JOINT

Classe : [ F R3
Date TD3 schema Serre Joint 5
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c)  Ecrivezlesclassesd’équivalence.

Remarque: 2 est soudéal.

22.ETAPE2 (IDENTIFICATIONDESLIAISONSENTRELESCIL ASSE
D’EQUIVALENCE.

Remplissez | etabl eaudesmobilités. ci dessousenrépondant aux questionssuivantes.

a) Determinez lanature du ou descontacts entre les classes d’équivalence cinématique.
On ne s’intéresse qu’aux contacts permanents entre les pieces lors du
fonctionnement consi dérédumécanisme.
b) Déduisez |esdegrésdemobilitéentrel esClassesd'Equivalence. (Oou 1)
c) Identifiezlesliai sonsmécani quesentrel esClassesd’Equivaence(nomdelaliaison
normalisée+ centredelaliai son+ axeet/ounormal eau plandecontact).

Repere Nature des surfaces de Translation Rotation
dela contact (cylindrique, plane, suivant 'axe suivant I'axe Nom, centre et axe de la liaison
liaison ) X Y 7 X Y 7i
Entre
AetB
Entre
BetD
Entre
CetD
Entre
AetE
2.3.ETAPE3 :ETABLISSEMENT DU GRAPHE DESLIAISONS
a) Définition:
NOM
Prénom: SERRE JOINT FR4
Classe :
Date TD3 schema Serre Joint 6
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b) Rédlisez|egraphedesliaisonduserrejoint.

214 ETAPE4 (ETABLISSEMENT DUSCHEMA CINEMATIQUE
MINIMAL

Schéma: Parce qu’il sertaexpliquer oucomprendre le fonctionnement du mecanisme.

Cinématique:Parce qu’il représente les mouvements possibles entre les piéces.
Minimal : Car il estconstitué de classes d’équivalence. Le nombre de solides
représentéest doncminimal, ainsi quelenombredeliai sonsentre solides.

Remarque:

- Les liaisons que I’on a trouvées doivent étre disposées si possible de la méme maniére que sur le

dessind’ensemble.

- Lestraitsreliantslesliaisons doivent faire apparaitre la silhouette général e des pieces du
dessin. Le schéma représente le dessin d’ensemble du mécanisme. Il doit donc y ressembler.

- Il est élaboré avec les couleurs des classes d’équivalence en utilisant la représentation
normalisée des liaisons (toutes les classes d’equivalence ont la méme épaisseur de traits).

- La piéce immobile par rapport a la terre (ou s’il n’y en a pas, celle qui sert de référence par

rapport aux autres), sera repérée par le symbole

NOM

Prénom : RR INT

Prénom: SERRE JOIN FR5 )
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