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Schéma cinématique du serre joint

- Supports réels / équipe de 2 éléves : - Un serre-joint assemblé . Les pieces détachées d'un serre-joint - Marque du serre-joint : - Référence : - Prix : - Distributeur : Mr Bricolage ... 1 FONCTION TRANSMETTRE Ezzahraoui.jimdo.com I- LIAISONS ENTRE DEUX SOLIDES : Une liaison entre deux solides est une relation de CONTACT entre eux. LES
DIFFRENTS TYPES DE CONTACT a- Contact ponctuel : b- Contact linique : c- Contact Surfacique : Mouvements possibles du contact Ponctuel Rotation Translation RX RY RZ TX TY TZ Sphre / Plan Cne / Plan Mouvements possibles du contact Linique rectiligne Rotation Translation RX RY RZ TX TY TZ Cylindre / Plan Sphre / Cylindre Mouvements
possibles du contact Linique circulaire Rotation Translation RX RY RZ TX TY TZ Plan / Plan Sphre / Sphre Cylindre / Cylindre Mouvements possibles du contact Plan Rotation Translation RX RY RZ TX TY TZ Mouvements possibles du contact Sphrique Rotation Translation RX RY RZ TX TY TZ Mouvements possibles du contact Cylindrique Rotation
Translation RX RY RZ TX TY TZ 2 FONCTION TRANSMETTRE Ezzahraoui.jimdo.com II- DIFFRENTES LIAISONS : (T : Translation ; R : Rotation ; T : non Translation ; R : non Rotation) Nom de la liaison Matrialisation des contacts Schmatisation spatiale (3D) Schmatisation plane (2D) ; 2 vues mvt autoris mvt interdit Ancien symbole Nouveau symbole
Encastre-ment (Fixe) pivot Glissire Pivot glissant Hlicodale Hlice droite Hlice gauche . . .. ... ... . . . . . . . i Rotule (Sphrique) Appui-plan Linaire annulaire Linaire rectiligne Ponctuelle Ou Ou 3 FONCTION TRANSMETTRE Ezzahraoui.jimdo.com Degrs de libert d'une liaison : C'est le nombre de mouvement relatifs
(mobilits) Imentaires indpendants autoriss par cette liaison. (. . .......... ... ... ... ... .. ... ) Degrs de liaison: C'est le nombre de dplacements Imentaires interdits. (.. ........... ... .. ... ... ... ... ) Exemple : Retrouver les degrs de libert et les degrs de liaisons de la liaison 1/0 Remarque : Dans une liaison, la somme des degrs de libert et des
degrs de liaisons est gale 6. Un solide libre dans lespace possde 6 degrs de liberts et 0 degr de liaison. La liaison hlicodale autorise 2 mouvements (rotation et translation) lis, cest--dire, elle possde un seul degr de libert et interdit 2 rotations et 2 translations. III- DCODAGE DUN SCHMATISATION : 3.1- Dfinition : Cest une prsentation graphique
simplifi, faisant apparatre les pices dun mcanisme et leur liaison, sans tenir compte les formes et les dimensions. 3.2- Schma cinmatique minimal : (schma de principe) Dfinit le fonctionnement de la faon la plus simple, seul les diffrents mouvements relatifs. 3.3- Schma technologique : Cest un schma qui fait apparatre toutes les liaisons dun mcanisme,
la liaison encastrement doit apparatre sur ce schma pour des raisons des usinages et des montages. Encastrement Glissire Hlicodale 3.4- Type de reprsentation et commentaires : Exemple : Schma cinmatique (2D et 3D) et schma technologique dun serre-joint. d de liberts d de liaisons RT R T 1 Corps (Guide) 2 Mors fixe 3 Mors mobile 4 Vis (Tige
filete) 5 Poign 6 Patin 7 Bague (Coupelle) 8 Goupille 4 FONCTION TRANSMETTRE Ezzahraoui.jimdo.com Le serre-joint tudi est un outil permettant de MAintenir en Position (MAP) (d'immobiliser) une ou plusieurs pices entre elles afin de leurs apporter une modification comme : Soudage, collage, perage 1- Indiquer la fonction globale du serre-joint

dans lactigramme AQO ci-contre : 2- Sur le dessin du gauche quireprsente . ... ............. du serre-joint, affecter les noms des axes. 3- Sur le dessin de droite quireprsente . . ............... du serre-joint, affecter les repres. 5 FONCTION TRANSMETTRE Ezzahraoui.jimdo.com 3.5- Classe dquivalence : Groupe de pices nayant aucun
mouvement entre elles : Pices en liaison fixe (encastrement). 4-Complter les classes dquivalence du serre-joint. S1 = {1; };S2={1};S3 = {1; }; S4 = { } 6.2- Graphe des liaisons : Le graphe des liaisons permet de faire le bilan des solides et des contacts entre les solides dun mcanisme. 5- Identifier les liaisons entre les classes dquivalence en
compltant le tableau ci-dessous : Liaison entre Rotation Translation Nom, centre et axe ou normale au plan de contact de la liaison Schma cinmatique planeen 2 vues X YZ XY ZLS1/S2 Nom : . . ... ... it Centre:...;Axe:.......... LS2/S3Nom : . ... e Centre:...;Axe:.........
LS3/SANOmM : . ... oo Centre:...;Axe:......... Application : BORNE RGLABLE Soit, ci-dessous, le dessin densemble (avec la perspective de lensemble) ; la vue clate et le schma cinmatique en perspective (3D) dune borne rglable. S1 S2S3S4 . ... ... ... ... .. . . . . .. 6 FONCTION TRANSMETTRE
Ezzahraoui.jimdo.com 1- Indiquer les repres des pices sur le schma cinmatique 3D ? 2- Quelle est le nom et la fonction de lusinage sur la vis de manuvre 5 ? (VOIr dessin denSeImle) . . . . . . . ..ttt et et e e e e et e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e
.................................................... 3- Quelle est la fonction de la Pice 8 2 . . . . . it e e .4-Quel est le nom de la coupe montrant la vue de face de lensemble ? (voir dessin densemble) . ... ... ... . oL,
.................................................................. 5- Quelle est la diffrence entre une coupe et Une SECLION 2 . . . . . ... . it ittt et e et et e e e, .b-Dterminer le nombre de liaison de ce mcanisme ? .. ... ... .. e

.............................................................. 7- Identifier les classes dquivalence de 1a Dorne Tglable 2 . . . . . . e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e
............... 8- tablir le graphe des liaisons de lensemble ? 9- Complter le tableau ci-dessous ; de toutes les liaisons de la borne rglable ? Liaison entre Nom de la liaison Nature surface de contact Degrs de libert Degrs de liaison Symbole 2D en 2 vues 6/1 4/1 2/1 3/1 5/1 2/3 5/3 10- Quelle est le sens de lhlice de filet de la vis de manuvre 5?7 .. ...
.......................................................................................... 11- Indiquer par une flche le sens de dplacement de la pice 2, lorsque en tourne 5 suivant (-x). 7 FONCTION TRANSMETTRE Ezzahraoui.jimdo.com 12- Dessiner le schma cinmatique 13- Dessiner le schma technologique du systme suivant
la vue de face ? du systme suivant la vue de face ? Retrouver le nom de la liaison associe au tableau des mobilits. Nom de la liaison Degrs de libert Nom de la liaison Degrs de libert Tx 1 Rx 1 TxORx 1 TyORy O TyORy0Tz0Rz0TzORz0Tx 1 Rx 0 Tet Rcombins. Tx 1 Rx 1 TyORy 1 TyORy0Tz1Rz1Tz0Rz0TxORx0TxORx 0Ty 1Ry 0Ty 0
Ry0OTzORz0TzORzOTx1Rx1Tx1Rx1TyORy1 Ty 1 Ry0Tz1Rz1TzO0RzITxORXx0TxORx1TyORyOTyORy1Tz0ORz1Tz1Rz1TetRconjugus. Tx ORXxO0Tx 1 Rx0OTyORyO0OTy1Ry1Tz1Rz1Tz0Rz1Tx0Rx1Tx0Rx 0 TPage 2Physique 2 - Mcanique SVT S2 20151. Introduction. Cinmatique du pointProgrammePartie 1 :
Mcaniquel. Cinmatique : mouvements, coordonnes, et repres2. Dynamique : Lois de Newton, mouvements plantaires, mcanique terrestre3. Travail, nergie et puissance 4. Statique : quilibre des forcesPartie 2 : Mcanique des fluides1. Pression, pousse dArchimde, coulement2. Thorme de Bernouilli et applications (manomtre, gravitation et circulation
sanguine)3. Fluides visqueux; viscosit4. Tension des vaisseauxSVT/S2/Physique 2Mini manuel de mcanique du pointAncien polycopi de mcanique SVTNotes du cours 2015 : www.lcfst.c.laRfrencesRfrentielSystmes de coordonnesProduit scalaireAngle entre 2 vecteursCoordonnes polairesCoordonnes cylindriquesVitesseVitesse moyenneVitesse
instantaneVitesse et acclration en coordonnes polairesComposante radiale (sur ur) et composante orthoradiale (sur uqg)Mouvement circulaireLa vitesse est tangentielle. L acclration a une composante tangentielle et une composante normalew vitesse angulaireMouvement circulaire uniforme si w est constanteMouvement paraboliqueLancement dun
projectile sous laction de la pesanteur2sin20gvd ga 0220 sin2gvh Mouvement sinusodalX = lamplitude. w = pulsationwt+f = phasef = phase lorigineMouvement priodique de priode T : La frquence f est le nombre des oscillations (priodes) par unit de temps : f=1/TProprit : Jcos( w + tXxw2)()(+TtxTtxxx 2wExemple du mouvement dun point sur une
roue par rapport la routeMouvement de M par rapport la route (mouvement absolu) est compos de :Mouvement circulaire uniforme de vitesse angulaire w dans le repre Cx0y0z0 (mouvement relatif) Mouvement de ce repre dans un repre li la route (mouvement dentranement) Oxyzyx uRuRCM sin cos qq +yx uRuvtOC +CMOCOM +wwd Rvt ;
OgComposition des mouvementsCas gnral : composition des vitessesX111 111111zyx uzuyuxMOMOOOOM+++111111 1111111)/( zyxzyx uzuyuxuzuyuxOOdtdOMdtdMV++++4+Vitesse dentranement de Vitesse relative de M dans 111111zzyyxxuuuuuuwww )/( 1 wl /IMOuzuyux zyx 1111 111 ++ wComposition des acclrationsEn faisant un calcul de
drivation (voir TD, exercice 3), on trouvecera aaaa++1111 zyxruzuyuxa++ Acclration relative )( 11122MOMOdtdOOdtdae ++ www Acclration dentranementrc Va w2Acclration complmentaire, ou de CoriolisNexiste que si w est non nulrVPage 3
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