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J'OBSERVE

dans un mécanisme ?

Un serre-joint est un outilde macon
ou de menuisier. Il permet de serrer et de
maintenir difféerentes pieces en contact entre
elles pour les usiner, les cintrer, les coller...

Le mors mobile est en liaison fixe avec la
tige filetée. Ce montage présente deux
inconvenients:

» Risque d'abimer la surface de contact
des pieces a maintenir lors du serrage.

» Non adaptation avec toutes les formes
des pieces.

Kcomportement cinématique du serre-joint.

Comment identifier les liaisons mécaniques élémentaires

-----------------------------------------

-----------------------------------------------------------

Afin de résoudre ces probléemes, le fabricant du serre-joint a décidé de modifier la liaison
entre les piéces (6) et (4), ce qui conduit a faire une nouvelle modeélisation graphique du

--------------------
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Mors mobile (6)

Goupille

cylindrique (9)
Tige filetee (4)

Comment faire pour modéliser graphiquement
le comportement cinématique du serre-joint ?

ﬁSolutions possibles

Solution actuelle

Modeéles 3D des solutions possibles

Solution alternative 1

(&

B Echelle 2:1 f

OiAT R

Solution alternative 2 | =

8

E Dessin densemble du serre-joint

, PRces 1 el 2 serroes

Détail B 02 1

s

3 A-A i 01

1] lal/,’.‘

03

WNomenClature de définition du serre-joint

L et B
Rep.| Nb Désignation. |Rep.| Nb | Désignation.
01| 1 |Rail | 06 | 1 |Mors mobile H
02 ' 1 |Mors fixe 07 | 1 |Cache
03 | 1 | Coulisseau 08 | 1 | Goupille cylindrique M2 x 18 o vt a . | (%
04 | 1 |Tige filetée 109 | 1 |Goupille cylindrique M2 x 12 ' —
. 4
05 1 |Poignée = '
4| Echelle 2:3 | Dessiné par:
SERRE-JOINT
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JE RESOUS

TR
Comment faire pour modéliser graphiquement
le comportement cinématique du serre-joint ?

m Décoder le dessin d'ensemble d'un mécanisme

Analyser le fonctionnement du mécanisme et les mouvements possibles des différentes
pieces (voir lecture d'un dessin d'ensemble = page 24).

DEMARCHE Serre-joint

Préciser les mouvements d’entrée Mouvement dentrée

et de sortie du mécanisme. Rotation ..

- Etablir la chaine cinématique du l Mouvement de sortie

~ mécanisme (indiquer les repéres 4 Translation
des pieces). A oe—p O, p—p LLAlIALION .. -




m Chercher les classes d'équivalence e e sl B
Détail B
Echelle 2:1

la solution choisie

DEMARCHE

Identifier les classes d’équivalence cinématique.
Désigner chaque classe d'équivalence cinématique g
- Colorier sur le dessin d’ensemble chaque classe d'éq

Recenser les pieces qui forment chaque groupe ciné

m Serre-joint

1. Coloriez sur le dessin densemble chaque classe
d'équivalence cinématique dune couleur différente.
2. Complétez les classes d'équivalence cinématique
suivantes.

P T /C(045..Z.8..
L Biged, ... . -3 | / .............. -




‘ m ldentlﬁer les Ilalsons mécaniques élémentaires entre les classes

J E Dessin densemble du serre-joint

m Serre-joint
Mobilités
(Degrés de liberté) Désignation
du ou des |
Lislsons Natu:":‘: Translation | Rotation  (Type de liaison et
. orientation)
xlyvlz|lx|vy|z
A/B Plane . . o/ 1/0/0/0|0 Glissiere
.B/C_ | cylindrique | ¢ 1lolol1]o H.?..IJQQJ.C!@_!..G..
_C/D_  Sphérigue. 0 0 0| 1|1 1 Rotule .
@ ..... Glissiere........
®
Hélicoidale
Rotule - C)

Détail B
Echelle 2:1

" !
Vue en coupe A-A (Mors fixe exclu) I
A
X

z

-




w Serre-joint

Mobilités

| S el e (Degrés de liberté) Désignation
Uaisons SRR Translation = Rotation  (Type de lisison et
orientation)

X|Y|[Z[x|Y]|Z]
A/B Plane 0 10 0 0 o Glissiere
"B/C_  cylindrique 90 1 0 0 1 0 Hélicoidale
C/D. Sphérique 0 O O 1 1 1 Rotule

@ .. Glissiére ... e
Hélicoidale

Rotule

C




Elaborez le schéma cinématique
DEMARCHE

1 Placer les symboles des liaisons aux endroits adéquats (tenir compte de l'orientaf

{IN M

d'équivalence).

Serre-joint

Relier par des traits continus les pattes d'accrochage de liaisons qui se rapporten
une méme classe d'équivalence (adopter une couleur différente pour chaque cla| |

\ \

Mobilités
(Degrés de liberté) Désignation
Nature du ou des —
| Usisons contacts Translation ~ Rotation  (Type de liaison et
| orientation)
X Y Z | X|Y|2Z
A/8  Plane 0/1|0| 0|00 | Glissiére _
_B/C_ cylindrique o0 1 0 0 1 0 Hélicoidale
— @I — | _c/D. Sphérigue (0 00|11 1 Rotule
7771 | *Un schéma cinématique esf un Glissié A
mogaelisation des systemes mec W, SR Bsslere....
qui rend compte exclusiveme B
mouvements possibles entre les ¢ Canaien
sous-ensembles (C.E.C) qui le const Hélicoidale
Il permet donc d'aqalyser un mé rﬁ Rotule c
en vue de son etude geometr
\cme'matique =
SYMBOLES DES LIAISONS
5{{,}5{ ............................... Giiééié}é
e & | b ¢q
‘ !
Pivot-glissant Hélicoidale

¢

RH : Helice a droite
LH : Hélice a gauche |




2 Y Q) COMPOSANTES
yappLIQuE &5 0,

+ Modeliser une liaison mécanique.
» Etablir ou compléter un schéma
cinematique.

m* ETAU DE PLOMBIER : SERRE-TUBE

« Voir la mise en situation : Doc.1 » page 74.
Définition graphique

» Voir le dessin d'ensemble : Doc.2 » pages 75. Vis de manceuvre -
" '

- Traverse-

Mors mobile------

1- Position initiale 2- Tube a serrer placé 3- Tube serré







mﬁn d'ensemble du serre-tube

8

. N COMPOSANTES
Y'APPLIQUE =<y DES COMPETENCES ATTENDUES e )
» Modéliser une liaison mécanique.
» Etablir ou compléter un schema
cinématique.

m* ETAU DE PLOMBIER : SERRE-TUBE

A quoi sert ?
« Voir la mise en situation : Doc.1 » page 74.
Définition graphique

+ Voir le dessin d'ensemble : Doc.2 » pages 75.

TRAVAIL DEMANDE

On se réferant a la description du serre-tube (Doc.1 v, page 74) et a son dessin
d'ensemble (Doc.2 » page 75)

€] dentifiez les classes d'équivalence cinématique du serre-tube en adoptant une
couleur différente pour chacune d'entre elles.

ey A= (01, 2;3:4a5 N C:{os,
e ™y B:(os 9 ) o Ny

hn—

Reg ! Désignatior
Echelle 1:1 6@




a Complétez le tableau des liaisons entre les classes d'équivalence cinématique. —Woﬂm densemble du serre-tube
7 -
Mobilités
o Nature des surfacesde | (De"é“’;'"benﬂ Nom de la liai
Liaisons contact . Translation Rotation O
| Ix|v[z|x][¥]|z
A/C Cylindrique o(1]/0|o00fo0 Glissiere
o Filetage/taraudage 01 /0 0 1 0 Hélicoidale
B/D Cylindrique 170 0 1 0 O Pivot-glissant
¢/o Cylindrique 0/0 0 O 1| 0|Pivot.........
a Complétez le graphe des liaisons.
Glissiere

?’\f!?’,&......,.

~._ Helicoidale
>
. ®

Pivot-glissant
(6) &
Z
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€] Complétez le schéma cinématique du serre-tube en indiquant les noms des B
classes d'équivalence cinématique et en représentant les symboles des liaisons
manquants.

T

le graphe des liaisons.

Glissiere

\>

1dale

1CO

Heél

Pivot-glissant




o v

COomP

it 3 el WOmenclature de définition
| 2 Rep.| Nb Designation Rep.| Nb Désignation
ETAU ORIENTABLE 01 | 1 |Support 11 | 1 |Ecrou spécial, M8
02 | 1 |Vis de blocage sur table 12 | 1 | Levier de blocage sphére
A quoi sert ? 03 | 1 |Bouton 13 | 1 |Sphére
Cet étau est utilise par des bricoleurs ou des maque 04 | 1 |Patin mobile 14 | 1 |Mors fixe
maintenir dans des positions appropriées des pieces sur | 05 | 1 |Vis a téte cylindrique bombé M4-6 || 15 | 2 |Tampon
‘travalllent. 06 | 1 |Tampon cylindrique 16 | 1 |Vis de manceuvre
= 07 | 1 |Noix 17 | 1 |Levier
WEtau orientable 08 | 1 |Visatéte fraisée M6-14 18 | 1 |Anneau élastique
Comment] 09 | 1 |Vis spéciale M8 19 | 1 |Mors mobile
) 10 | 1 |Rondelle M8 20 | 1 |Vis atéte cylindrique M6-16
L'étau se fixe sur
via la rotation du

L'utilisateur place
mors fixe (14) puis il scoormerereverazrgum
provoque la rotation de la vis de manceuvre
(16) qui entraine la translation du mors
mobile (19) par rapport au mors fixe (14).
Cela a pour action de serrer la piéce entre
les mors fixe et mobile et par conséquent
de la maintenir en position.

Laction sur le levier de blocage sphere
(12) permet dorienter et de bloquer la
partie supérieure de l'étau dans toutes les
positions afin de faciliter l'intervention sur la
piéce.

ITM 2 : ANALYSE STRUCTURELLE ET CONCEPTION




TRAVAIL DEMANDE

En se réferant au dessin 30 de tétou (Doc.1) & son dessin densembie (Doc 3) et sa Dessin d'ensemble de l'étau orientable

namenciature de defintion (Doc 2)

‘]ldmﬁﬁezhschssesd‘éqﬁnlemdnémﬁqudel‘éuumadopumum A_A
couleur différente pour chacune dentre elles (Ltisez les coulours du dessin 30 de la 18
question e)

® A Lde 4 la pidce 08 i
sBideslapcecz B={02 }
sCléeslapceny C={09, } 16
*Dlide alapidce 12 D=(14, } 14
sEldellapice 16 E={16, 3}
sFiéeslapcetn F =(15 } 17 )
oG e Alapitce 17 G= (12 } | C
# Indiquez les classes déquivalence sur le dessin 3D ci-aprés. F 12 .
.......... ¢ !
: E ...... 11 - |
D |
G '
C ]
..... B v
8 ||
Echelle 2:5 ETAU ORIENTABLE 00 3
6@9 Laboratoire de technologie A4
6:LES LIAISONS MECANIQUES Z




€] Complétez le tableau des liaisons entre les classes d'équivalence cinématique.
Mobilités
egrés de liberté
Liaisons el (:le):::crtfaces = Tran:::tigon R(::alion Nom de la liaison
X|Y|Z|X|Y]Z
a8 | Filetage/taraudage| 0 1 0 O 1 0/ Hélicoidale.
......... A/D Sphérique OO 011 1 ROtUIe
B/C Cylindrique 0/fo0ojo0|jO0f1]0 Pivot
D/E Cylindrique 000 1 1 1|Pivet .
D/F Plane ;o 10 0 0 0 o)Glissiere
e/F | Filetage/taraudage | 1 0 0 1 0 0| Helicoidale
E/G Cylindrique 01 .0 0 1 0 Pivotglissant| |
ﬂ Complétez le graphe des liaisons.
.Hélicoidale / X E
......... Glissiere / X G
~ --Pivot /X > Pivot-glissant / Y
CD e e @.
% o
ROtUIe ...........

@ Hélicoidale /.Y @ Pivot d'axe Y @




@ complétez le schéma cinématique de l'‘étau orientable correspondant aux
phases de montage, de réglage de l'étau et de serrage d'une piece.

d
graphe des liaisons. G
. Hélicoidale / X

~ - Pivot /X ° Pivot-glissant / Y,
© \E/ ©

@ Hélicoidale / Y /B\ Pivot d'axe Y rc\
Sl N
—

classes déquivalence sur le dessin 30 F

5

am

©
z
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JE FAIS LE BILAN g‘

JE RETIENS

o Mobilités d'un solide dans l'espace Z A

Dans un espace en trois dimensions, tout P
solide libre peut se déplacer dans les trois

directions en translation et en rotation. Tz
Tx - Translation suivantUaxe X .
Ty - Translation syjivantl’axeY .
Tz : Translation syivantl'axe Z
Rx :Rotation..... autour de 'axe X..
Ry :Rotation..... autour de.l’axe.Y..
Rz :Rotation_ .. autour de l’axe Z.

€) - Degrés de liberté et degrés de liaison

« Un solide en contact (en liaison) avec — SOLIDES EN CONTACT N
un autre solide n'est pas un solide libre.

« Un contact entre deux solides supprime
au moins un degré de liberté

=« On appelle tout mouvement possible

un degre de liberté et tout mouvement
impossible un degré de liaison . .

|TH‘EME 2 : ANALYSE STRUCTURELLE ET CONCEPTION




9 Les liaisons usuelles

Nom de la liaison Symbole Mobilités
Y Translation = Rotation
Encastrement ‘ x|ylz|x|y]|z
: 0 0/0/0/0 0

Glissiére —ﬁj—
L
|

Pivot-glissant

_Rotule (S APIEAFIF
| 0
E |THEME 2 : ANALYSE STRUCTURELLE ET CONCEPTION '




% JE RETIENS PAR LE SCHE

: IDENTIFIER LES LIAISONS ENTRE LES CLASSES D'EQUIVALENCE
MODELISA 3

DNIN O « Déterminer tous les couples de classes d'équivalence en contact.

» Chercher les mobilités relatives (Mouvements, Axes)
» Deéduire les liaisons correspondantes.

l ANALYSER LE FON« 81> 1

* Observer le dessin en rent
» |ldentifier lagencement de

4 COMPLETER LE GRAPHE DES LIAISONS

comprendre le fonctionneme ; AR
» Relier les couples de classes d'equivalence en contact par des
traits.
* Inscrire les noms des liaisons sur les traits reliant les couples de
TROUVER LES CLAS classes d'eéquivalence.

I

5 COMPLETER LE SCHEMA CINEMATIQUE PAR LES
SYMBOLES DES LIAISONS

» Sur le dessin d'ensemble f¢
» Localiser toutes les piéces
compléte) avec la premiére.

» Colorier ces pieces avec la
« Désigner ce groupe de piéj * Dessiner le symbole de chacune des liaisons correctement orienté
: en conservant la couleur des classes d'equivalence.
1

6: LES LIAISONS MECANIQUES |




JE VERIFIE MES ACQUIS <4G)

¢) Le coupe tube est un outil manuel de plomberie
0 permettant la découpe propre de petits tubes en alliage
de cuivre ou en alliage d'aluminium.
B Je compléte le tableau des mobilités du coupe tube.
Mobilités
Liai Nature des surfaces de {D0gres o Bhatte) Nom de Ia liai
2yt contact Translation Rotation i R
Yl XY |5Z |:X | Y] Z
A/B Filetage/Taraudage 110 | @ <2 |:0: '8 Helicoidale
A/C Cylindrique/Plane 0:]| 01 0|3 |0 |0
ﬁ ........................................................................................................................................................................
B/C Surfacique / Plane 1. 10 | 0 )00
c/D Cylindrique / Plane 0 0({0j|0 |0 1
c/ Cylindrique / Plane 01,0170 150§ rO%1-1
B/F Cylindrique / Plane 0,000 |01

[THEME 2 : ANALYSE STRUCTURELLE ET CONCEPTION F




B Je compléte le schéma cinématique du coupe tube.

e
Mobilités
Liaisons Nature des surfaces de (De.‘rés = Ilbené). Nom de la liaison
|THEME 2 : ANA contact Translation Rotation

™ XKUY,
......... A/8 | Filetage/Taraudage | 1|0 | 0|10 /0| Helicodale
......... A/C  |.. Cylindrique/Plane [0 0|0 |1]0/0]  Pvot
AT Surfacique /Plane | 1]0|0|0jojo]| Gissere
......... ¢/D | Cylindrique/Plane 1010|0100 1]  Pvot
S W Oviniigua/fane: L8| B 18 (8 Iela) Bt

B/F Cylindrique / Plane 0 0




