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PREREQUIS :
- Lecture de plan
- Lecture de CdCF
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OBJECTIES : L'éleve doit étre capable de :

- Construire un modele et le représenter a I'aide de schémas
- Préciser les paramétres géométriques

- Etablir laréciprocité mouvementrelatif/actions mécaniques associées
- Réaliser un croquis ou un schéma dans un objectif de communication

Taxonométrie: C

J N\ J\

\_
( -
Centre d’intérét :
B2. Proposer ou justifier un modéle.
D2.Mettre en ccuvre une communication.
-Théme :
B25 - Liaisons
D21 - Croquis, schémas
\_
4

SAVOIRS ET SAVOIRS-FAIRE :

- B26 : schématisations mécaniques (cinématique, technologique)
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1° MISE EN SITUATION

i

Envous aidantdu fichietTAISON " ( | ha ) se trouvant dans votre répertoire de trava

répondez aux questions suivantes.

1.1. Dans guel but étudie-t-on les liaisons entre les différentes pieces ?

1.2. Combien de mouvement exixte-t-il ?

1.3. Enoncez ces différents mouvements.

1.4. Combien de deqgrés de liberté existe-t- il ?

\o TD4 Modelisation 2 )




-

\-

&3 ( MODELISATION CINEMATIQUE ) B2 )

wp_l;;f'

! (TDO4 Liaisons cinématique) | D2

i

2° LIAISON

Ouvrez lapageViodélisation cinématiqué' de votre fichierinformatique-aison”( @ )

iLIAISOM:

MODELISATION CINEMA TIQUE

Reproduisez saxceluntableau semblable enlignes et colones au tableau dufichier "Liaisor"

gue pour lesliaisons suivantes:
-encastrement
-Pivot
-Glissiere
-Pivotglissant
-hélicoidale.

remarque: soit vous réalisez un dessin a la main ou vous faites une capture d'écran pour illustrer la liaison.

3° EXERCICES

3.1. Aprésavoirlule dossier informatic @ , Cliquez surle chapitr&xercices etréalisez

iLLAlISOIME

le premier exercice \(ous pouvez bien évidemment retourner dans les différentes pages dy
pour vous aidex

[ Appel Professeur ]
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3.2. Degrés de liberté

a) Envous aidant des animatiowsitle paragraph @ Exercices

dans le fichie"LIAISON ") et des pieces misent a votre disposition,
Determinez les degres de liberté et complétez des differents montages du:
document ci-dessous, enfonction du triédre ci contre.. Sy

Symbole de la

Exemple de liaison Degrés de libertée Nom de la liaison liaison

-,

£~ R T
. x|l Y12 X z2

Mors  Mobile par rgoport au ket

Souris par rgpport au gpis

M‘ . R T

) S v [z [x vz
BI65 CE NAEWVIE -l [goportaul
nors mobile
R T
XYl 2 XYl Z
Roe par rapport au cresss
R T
A1yl 2 I XYl Z
Tige de vérin par rapport au corps
— <4 R T

gt
TR X ylzlxly]|z
Pigee méliq rgpport au
keti en plestiqe
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4° MODELISATION ET CONTACT

delaliaison obtenue.

a) Le contact entre 2 piéces est matérialisé soit par des surfaces de
contact, des lignes ou des points , dans le tableau ci-dessous déterminezle |
type de contact puis définissez les degrés de liberté et dessinnez le symbole-|-

Systéme Type de contact

degrés de liberté

symbole 2D

Hélice/ corps

Pédale/repose pied
R T
x| ylz|x|ylz
e st >
poignée/vismére;
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