REMARQUES CONCERNANT LES LIAISONS

LIAISON COMPLETE (C)

La liaison est compléte lorsqu’aucun
mouvement relatif entre les piéces lides
n'est possible.

LIAISON PARTIELLE (C)

La ligison est partielle lorsque, dans
une direction au moins, un mouvement
relatif entre les piéces lies est possible.

Exemples : Exemples :
A-B-C-D E-F
LIAISON RIGIDE (r) LIAISON ELASTIQUE (7 )

La liaison est rigide lorsqu'elle
n‘est élastigue dans aucune direction.
(Voir liaison élastigue)

Exemples :
A-B-C-D-E

La liaison est élastique lorsgue, dans
une direction au moins, le déplacement
provogue, directement ou indirecte-
ment, la déformation d'un élément
élastique.

Exemple :
F

LIAISON DEMONTABLE (dé)

La liaison est démontable lorsqu‘il est
possible de supprimer la liaison sans
provoquer la détérioration des piéces
lides ou des éléments de liaison.

LIAISON NON DEMONTABLE (dé)

La liaison est non démontable lorsqu'il
n'est pas possible de supprimer la liaison
sans provoquer la détérioration des pié-
ces lides ou des éléments de liaison.

Exemples : Exemples :
C-D-E-F A-B
LIAISON PAR ADHERENCE (a) LIAISON PAR OBSTACLE (3)

La liaison est «par adhérence» lorsqu’un
phénoméne d'adhérence s'oppose & la
suppression de la liaison.

Exemples :
cC-D

La liaison est par obstacle lorsque la
rupture d'un obstacle est nécessaire
pour supprimer la liaison.

Mous dirons également que la liaison est par
obstacle lorsqu'elle n'est pas par adhérence.

Exemples :
A-B

LIAISON (a ou a) DIRECTE (di)

La liaison par obstacle ou par adhérence

est directe lorsque la forme des piéces

liées participe directement & la liaison.
Exemples :

B : Liaison par obstacle, directe

D : Liaison par adhérence, directe

LIAISON (3 ou a) INDIRECTE (i)

La liaison par obstacle ou par adhérence

est indirecte. lorsguelle nécessite un

éléement ou un ensemble d'éléments

intermédiaires pour assurer la liaison.
Exemples :

A : Liaison par obstacle, indirecte

C : Liaison par adhérence, indirecte
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- VOCABULAIRE

1- ELEMENTS

ELEMENTS DE LA FONCTION D'UN ORGANE
DE FIXATION.

ELEMENTS DU CARACTERE DUNE LIAISON.

mn

: Liaison compléte

™

: Liaison partielle (non compléte)

: Liaison rigide

: Liaison élastique (non rigide)

: Liaison démontable

: Liaison permanente (non démontable)

;. Liaison par adhérence

m1m&i&-¢|1

: Liaison par obstacle (non adhérence)
di : Liaison directe (sans élément rapporté)
di : Liaison indirecte avec élémentl(s) rapporté(s) .

Une liaison peut é&tre également : réglable {r&) ou non régla-

ble {F8).

2 - GRAPHE D'UNE FONCTION

Enoncé et graphe de la fonction d’un organe de fixation.

Exempfe : Vis de pression.
e Etablir entre (1) et (2) une liaison :

c | r | dé | 3 ‘ di
el % | 7F @
Pour compléter les graphes :

entourez lesélémentsquicaractérisent lafonction ou la liaison.

3- GRAPHE DU CARACTERE D'UNE LIAISON

Exeﬁip.fe 1 : Liaison par obstacle.

Le graphe ci-dessous est identique pour
les linisons RT et RT (pivot et glissidre).
Au moment de remplir le graphe, le choix
offert entre R ou T oblige I'éléve & plus
de réflexion.

Il est possible ensuite, de compléter le
graphe en faisant rayer la liaison non
utilisée : celle-ci devient alors une libertd
(R) ou (T).

Pas de liaison en rotation

Entre (1) et (2) = atel i
la liaison est ; 4 R ==
/ a | di
c r dé
= | — 1 o ou a |di
C | r ldé \ ——t——(Sens A)
= a di
T
a di
=i (SensB)

Exemple 2 : liaison par adhérence,

4 - ELEMENT DE CIRCUIT

Pour compléter les éléments de circuit : entourez les condi-
tions (liberté-liaison) assuréespar la partie d'ensemble étudiée.

suivant |'axe référentiel 0Y

Z BT
-0 [ R 1D L2
_L/t——u—l R = Liberté en rotation

T = Liaison en translation (non liberté)

5-TABLEAU DES LIBERTES

Pour comprendre ou compléter les tableaux des libertés :
— inscrivez «1» dans les cases oll il y a liberté,

— inscrivez «0» dans les cases ol il v a liaison.

R T

Rx [Ry [Rz | T | Ty | Tz

Rx = 0 : rotation impossible au-
tour de I'axe référentiel OX.

Ry =1: rotation possible autour
7 de I'axe rétérentiel OY.

v,



2. COTES TOLERANCEES

2/01 - NECESSITE DES TOLERANCES

L'impossibilité de réaliser une cote rigoureusement
exacte par suite des imperfections des machines et des
instruments de mesure, de l'usure des outils, oblige le
constructeur & fixer les limites entre lesquelles la cote
devra étre réalisée. La distance entre ces limites est
appelée « tolérance ».

2/02 - ELEMENTS DU TOLERANCEMENT
Voir Méthode Active - chapitre T1/1

2/03 - INSCRIPTION DES TOLERANCES

O Tolérances chiffrées

1) Inscrire aprés la cote nominale la valeur des écarts
en plagant toujours |"écart supérieur au-dessus.

2} Les écarts sont inscrits dans la méme unité que la
cote nominale ; ¢'est-a-dire en millimétres.

3) Ne pas mettre de signe lorsque I"écart est nul.

4) Lorsgue la tolérance est répartie symétriquement
par rapport & la cote nominale, ne donner qu'un
écart précédé du signe * (plus ou moins).

0,15
45 " i 63 * 037

+ 0,02
Exemples : 34 — 0,05

O Tolérances données par symbole ISO

La cote nominale est suivie d’une lettre et d'un chiffre :

il faut consulter un tableau pour connaitre les écarts.
1BH7 36h6

Exemples : 15g7

2/04 - DEFINISSEZ LES ELEMENTS CI-DESSOUS

00 Cote nominale BN = canias e
0O Ecart supérieur B2 = o ;
O Ecart inférieur ei =
B Cote:max: = &k s e R
B "COtaiiin /= v s s ine by e
O [ntervallle de tolérance (IT)
M= eetiaraie el =
COUSSINET o |
ﬂgr T gha |
% g‘g E’ /”/ﬁd I i
oy I e R
| ™ B
Ry 77777 1
Echelle 1:2
O Cote nominale EGNR= e e
O Ecart supérieur ESi=l i e
O Ecart inférieur EEs= 00 o ey L
B EOTaimeits= s e e e
EIRGATOIMIN =) oovar e s s e =
O Intervalle de tolérance (IT)
[ = e e o et el = :

2/05 - COTES TOLERANCEES - SYSTEME IS0
Voir Méthode Active - chapitre T 1/2

2/06 - COMMENT RECHERCHER LES ECARTS

Mote : Les tableaux cités ci-dessous sont & consulter
sur la Méthode Active de Dessin Technique.

O RECHERCHE EN UTILISANT LE TAELEAU T 1/7

C'est le moyen le plus rapide de recherche. Le ta-
bleau donne directement les écarts de la cote
tolérancée.

O RECHERCHE EN UTILISANT LES TABLEAUX
T1/4-T1/5-T 1/6 et une éguation du chap. T 1/3
Exemple : cote tolérancée 34 e 8.

(1 La lecture de la cote nous apprend :
34 : cote nominale (CN)
e : position de la tolérance d'un arbre
8: qualité de la tolérance.

(2) Consulter le tableau T 1/5
Sur ce tableau, connaissant la CN = 34 et la posi-
tion (e) de la tolérance, rechergher :
a) I'écart fondamental ; est-il I'écart supérieur (es)
ou I'écart inférieur (ei) ?
b) I'écart fondamental est-il positif ou négatif ?
c) quelle est sa valeur algébrique en microns ?

Réponse : es = — 50.

(® Consulter le tableau T 1/6

Sur ce tableau, connaissant la CN = 34 et la qualité
(8) de la tolérance, rechercher la valeur de cette
tolérance en microns.

Réponse : intervalle de tolérance (IT) = 39.

(@ Calculer I'autre écart (ei) ;
consulter le chapitre T 1/3

=es — [T
ei = {— B0) — (+ 39)

ei = — 89

@ La cote tolérancée peut s'écrire :

34e8 ou 34 iz g:ggg

2/07 - EXERCICES - Rechercher les écarts

Cote tolérancée : 19 k 5
® Ecart fondamental, sup/inf, son signe et sa valeur :

O e e e e A AR 0 e e e
® Intervalle de tolérance (IT) :

B L e e e s e o i e e =
@ Calcul de l'autre écart :

i 2 L O D e

Cote tolérancée : 67 H7

e Ecart fondamental (sup/inf), son signe et sa valeur :

@ Intervalle de tolérance (IT) :

@ Calcul de I'autre écart :
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3. LES AJUSTEMENTS
ET LA COTATION FONCTIONNELLE

3/01 - LES SYSTEMES D'AJUSTEMENT

O SYSTEME A ALESAGE NORMAL

Ce systéme est 4 employer de préférence.
L'alésage est tolérancé (H), le choix de la tolérance de
I'arbre permet d’obtenir I'ajustement souhaité.

Exemples : HB/f7 - H7/h6 - H9/ed

ALESAGE ARBRE

{contenant) {contenu)
; 'efghjsj\k|m:|
) "' e
[ )

7

Les tolérances pour les arbres ne se limitent pas & cette
liste.

O SYSTEME A ARBRE NORMAL

L'arbre est tolérancé (h), le choix de la toléranck de
I'alésage permet d'obtenir I'ajustement souhaité.

Exemples : P7/h6 - M7/h7 - JS9/h8

ALESAGE ARBRE
|
R — | ‘ b . |
| _--- fa ]
‘E| F|B‘H sl o [k M P

Les tolérances pour les alésages ne se limitent pas a
cette liste.

3/02 - CHOIX DES TOLERANCES

EN FONCTION DU SYSTEME D'AJUSTEMENT
Vair Méthode Active - chapitre T3.

3/03 - TABLEAU DES ECARTS
Voir Méthode Active - chapitre T 1/7

3/04 - TOLERANCE D'UN JEU

L'intervalle de tolérance

d'un jeu (IT jeu) est égal & A max
la somme des intervalles e o
de tolérance de l'alésage mi= 3
(ITA) et de I'arbre (ITa). E <
it el 8l amm E
IT jeu = jeu max — jeu min B I
=i amin

ITjeu = ITA + ITa

O Serrage Max =

3/05 - AJUSTEMENT AVEC JEU

Exemple : H7 - f7
La cote effective de I'alésage est toujours supérieure 4 la cote

effective de l'arbre. Les IT ne se chevauchent pas.

.F = ﬂ | e
4 |
) 4§

O JeuMax = Alés. Max — arbre min
O Jeumin = Alés.min — arbre Max
O ITjeu = ITA+ ITa

3/06 - AJUSTEMENT AVEC SERRAGE

Exempie : H7 - p6
La cote effective de I'arbre est toujours supérieure & la cote

effective de I'alésage. Les IT ne se chevauchent pas.

Max
min

77 & §
A & &

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

O

Serrage min =

............................................................

0O ITserrage = ITA + ITa

3/67 - AJUSTEMENT INCERTAIN

Exemple : HT - js6
L'ajustement obtenu sera soit avec jeu, soit avec serrage.

Les intervalles de tolérance se chevauchent.

Serrage Max

O Jou MaX = . ccciecssisssmssumssminmiisssssnsansnsaaes
O Serrage Max = ...



— surla ligne zéro de laligne zéro | de la ligne zéro

COTES TOLERANCEES IMAGES A RETENIR LES AJUSTEMENTS
Al rmacheat |B| iToudosus | C| 17 audosous| | D | Alustoment [ E [ Ajustament [ F ] Ajustomont

{non chevau-
chement IT)

i

(non chevau-

h
chement 1 lchevauchement 1T)

=
=
L /
)
ALESAGE (1)
® Inscrivez la cote tolérancée de I'alésage.
| R s
@ Recherchez les écarts (avec les signes) :
Bn microns BN mim

[ EcArtstipinES o i it e
CYECRFEINE S E S0 o acnnintrneth oo ini e

S R R T L R
@ Calculez :
EliAlsageMan = i i S e snsssssapsaiass
O Alésage Min = = .oeeeeeveeervrce e et o

AHBHE-‘-I'_Z)
8 [nscrivez la cote toiérancée de I'arbre.
e Recherchez les écarts (avec Ins signes) :
an microns an mm

i Eeart sup:tesi—l oaiann
BEEch e calas b e an o e AT

LB TR A O e e U O,
® Caleulez :
I Arbre Max = = ¥
FLABre Min = .ioouscesesusmsnenens. S sssssssssssssmsressmseecs

# De guel type d'ajustement s'agit-il ? HT mB

{=vec j2u, avec serrage ou incertain) L
L G S R I et e
o Calculez :
CISerrageMax — ........cocccoovvninn =l e oty T
O Jeu Max el a5 o £ e e TS e ek s S WS ma A WA

T\K—T\X? N #_2_
itk .
Y
ol [
_ HT / g6
Yty
ALESAGE (1) RAINURE
@ Inscrivez la cote tolérancée de |'alésage.
e st e e B
@ Recherchez les dcarts lavec les signes) :
an microns an mm
EliEcarEsip s ES = ettt A L
= Ty ] ISt B T e e
T e
@ Calculez:
[ Alésage Max = TV Y RN S
] Alésage min = ST L = iy
ARBRE (2) LANGUETTE
e Inscrivez la cote tolérancée de I'arbre.
e
@ Recherchez les écarts {avec les signes) :
an microns an mm
B 7T T B S N SR )T ol
EIEGrEint: fali s i e e
IT =
o Calculez :
O Arbre Max = ...ccoocvveeecnn, S, e
O Arbre min® = ...occoervemcnnsinnnes o

e De guel type d’'ajustement s'agit-il r HT

PZa

(avec jeu, avec serrage ou incertain)

R
B3| s e oo A C g6
® Calculez :
R T O = (e heR s r st faa
1 O, min = TR



| LA COTATION FONCTIONNELLE

—

3/14-LACOTATION FONCTIONNELLE :POURQUOI?

® Un mécanisme est constitué de différentes piéces. Pour
que ce mécanisme fonctionne, des conditions doivent étre
assurdes (jeu - dépassement - retrait - serrage - etc...). La co-
tation fonctionnelle permet de rechercher les différentes
cotes & respecter pour que les conditions soient assurées.
Les cotes.obtenues sont appelées : cotes fonctionnelles.

e La cotation fonctionnelle permet de donner aux cotes

fonctionnelles I"intervalle de tolérance maximum admissible ;

il en résulte une diminution du codt de fabrication des piéces.
3/15- COTE - CONDITION

Exemple : Une allumette dans sa bolte.

»
/

me——— bt
N \' \\\\b\\

,1_ £

Condition : Pour que I'allumette puisse étre placée dans la
botte, il faut gu'il y ait un jeu entre I"allumette
et la bofte.

La condition est représentée sur le dessin par un vecteur & double
trait, orienté. Ce vecteur & double trait est appelé : «cote-conditiony.

Conventionnellement, I'orientation adoptée pour les cotes-conditions
(C.C.) est la suivante :

C.C. HORIZONTALE C.C. VERTICALE

_———

de bas en haut :

Un point en bas,
une fléche en haut.

de gauche a droite :

Un point & gauche,
une fléche a droite.

3/16 - SURFACES TERMINALES

Les surfaces terminales sont les surfaces perpendncuialres
(L) & la cote-condition et qui limitent celle-ci.

Exemple : L"allumette dans sa bofte

Surface terminale en contact
avec fa botte (1), nous I'appel-

¥ Y B

lerons - T1.
@
— Surface terminale en contact
I:2> avec I'allumette (2}, nous
I"'appellerons : T2

Pour assurer une condition [T11 [T2 ] [2/1]
[par exemple la condition @ | i |
les surfacesdeliaison (SL) sont ; @ |
les surfaces de contact entre = {
les pigces, perpendiculaires (1) Al l
a la direction de la cote- \i 1 J
condition (C.C.). == =R
Traduisez : SL/ L/CC [ N RN NN RN

3/18 - ETABLISSEMENT D'UNE CHAINE DE COTES

Vioir Méthode Active - chapitre M 25/1

e Partir de |'origine {point) de la C.C. Cette origine touche
une piéce : coter cette piéce jusqu’a la surface de liaison
{SL} en contact avec une autre piéce.

e Coter cette autre piéce... ainsi de suite jusqu'a ce que
I'extrémité de la derniére cote touche la surface termi-
nale en contact avec I'extrémité (fléche) de la cote-
condition,

® Repérer les cotes au fur et @ mesure : (al pour la piéce 1,
a2 pour la piéce 2, etc...).

Exemple 1 : L'allumette dans sa bofte.
Coter (1) jusqua la SL entre 1/2, puis coter (2).

LT 172 1 L1/2)
a =
@ L 5 a2
e

1
Nege=—=———N\
2 /< \ AN NENN NN

P

Exemple 2 : Assemblage avec un boulon.

H

: ZZN\N
- b1 . b3 \
- b2 ® .
— b4 =
811 /2 /31 Iral I7a]

Coter (3}, puis (2), puis (1), puis (4).

Le tracé d'une chaine de cotes est difficile. Il est possible
d'obtenir des résultats satisfaisants en utilisant la marche a sui-
vre définle ci-dessus et en effectuant les 4 contréles énoncés sur
Ila Méthode Active, au chapitre M 25.

L établissement d'un «Diagramme des surfaces de liaison
perpendiculaires & la cote-conditions, suivi de son interpré-
tation facilite, dans de nombreux cas, le tracé des chaines de
cotes ; c'est la raison pour laguelle nous nous parmettons de
vous en exposer ci-aprés le principe.

Toutefois, lorsque I'établissement du diagramme et son
interpritation deviennent des difficultés supplémentaires qui
ne favorisent pas la recherche des cotes fonctionnelles, il est
souhgaitable de ne pas utiliser cette méthode. -

15



 3/24- INTERPRETEZ LES DIAGRAMMES

.......................................

- 3/25 - BUTEE - EXERCICE / EXEMPLE

Pour chaque exercice :

1. Rechercher les surfaces de liaison perpendiculaires 2 la
cote-condition. Repérer ces surfaces sur le dessin dans
une fourchette ('-r‘]

2. Etablir le diagramme des surfaces de liaison perpendicu-
laires & la cote-condition.

3. Interpréter le diagramme.

4. Tracer la chafne de cotes en cotant les piéces dans |'ordre
défini par le diagramme.

Ces exercices sont extraits du cahier N® 4 EXERCICES RAFIDES
DE COTATION FOMCTIONMNELLE,

Vous trouverez les CORRIGES des exercices du cahier N© 4 sur
les TRANSPARENTS POUR RETROPROJECTE UR, méme édition
que le Dossier de Technologie de Construction.

®_
AN

® L c2

cl
1l Mzl [2/1]
Diagramme Interprétation :
(c) Coter (1) jusqu‘a 2/1,
GQ) puis (2).

3/26 - CHAPE ET AXE

v ”7/77/7

NN

_@ | L

NN

i (==
Interprétation :

uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu

O
Q-

Interprétation :

Diagramme ;

O

R

Interprétation :
[y o e e e e P S

N AR RN AR SRR E SRR



TOLERANCES GEOMETRIQUES

3/29 - CARACTERISTIOUES ET SYMBOLES
Voir. Méthode Active - chapitre T7 et T8

P Planéité d'une surface 7
E Rectitude d'un axe - d'une ligne ——
= g
= 2 i
= | AR .
g EE Cylindricité d'un cylindre 0
=z | =
i | = Circularité d’un cylindre-d'un canel O
3
o
o Forme d'une surface quelconque —
=
; 2 | Inclinaison pd
=
2o
E';_. Perpendicularité ; |
£| 3 :
§ Fx | Parallélisme //
L]
g | 8z | Localisation d'un élément -@-
a | 89
E g% Coaxialité ou concentricité @
s | =
5| 8% | Symétrie i
&
EE Battement simple /
w
== | Battement total 2/

Remarques : Le tolérancement géométrique ne doit figurer sur les
dessins que s'il répond réellement & une nécessité fonctionnelle.
Une tolérance géométrigue peut étre spécifiée, méme si aucune
tolérance dimensionnealle n'est prescrite.

3/30 - BUTEE FIXE

NIE

==

-‘..T_‘::!:
b {1

Inscrire dans les cadres les tolérances géométriques permet-
tant d'assurer les conditions de fonctionnement suivantes :

[J Eléments de référence surface (B)
axe du cylindre {A)

O Le tenon est perpendiculaire & la surface (B)
............................................................................. IT =01
O Letenon est symétrique parrapporta I'axe du cylindre (A)
[0 L'axe de l'alésage est perpendiculaire & la surface (B)
N e e M B e 1y P 5

3/31 - GALET DE PORTE

L

S

B
;}L RN

Inscrire dans les cadres les tolérances géométriques permet-
tant d'assurer les conditions de fonctionnement suivantes :

O La surface plane est perpendiculaire & I'axe de |"alésage (C)
IT =0,2

.............................................................................

.........................................................................

3/32 - CALE DE RATTRAPAGE DE JEU

[} i
(W=

£ [l | P

Inscrire dans le cadre la tolérance géométrigue permettant
d’assurer la condition de fonctionnement suivante :

[ La face est inclinde de 60° par rapport au plan de réfé-
TR | Y it hs conins si susubninnnssnonssmnnmamranssss s se S aRES IT =01
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3/33 - VERIN PNEUMATIQUE A SIMPLE EFFET

2 3
ra
. /./
s i < < 218 S|
%
CHAPE 1 PISTON 3
A
s Z IR
= : =
fl 7 3
= Bl w - E - —B’
Lo 7 juisy
3 /

Inscrire dans les cadres les tolérances géométciques permet-
tant d'assurer les conditions de fonctionnement suivantes :

O Elément de référence : axe du cylindre (A)
[0 La mortaise est paralléle & I'axe du cylindre (A)

.................................................................... IT = 0,1/100
[ L'alésage coté @ estperpendiculaire 2 'axe du cylindre (A)

..................................................................... IT =0,05/100
O Lasurfaceplane estperpendiculaire & I'axe du cylindre (A)

R S R R e
FOND AVANT 2

Dhom

e gt T
'

1
I

%

Inscrire dans les cadres les tolérances géométrigues permet-
tant d'assurer les conditions de fonctionnement suivantes :

] Elément de référence : axe du cylindre{(C)

O L'emboftement cylindrique est coaxial au cylindre (C)
......................................................................... IT=0 0,05
O L’épaulement est perpendiculaire a I'axe du cylindre (C)

‘ —— e — -

T T
[

Inscrire dans les cadres les tolérances géométriques permet-
tant d‘assurer les conditions de fonctionnement suivantes :

[J Elément de référence : axe de |'alésage (B)
[ Les cylindres cotés @ sont coaxiaux 3 |'alésage de réfé-

renck [B) oiiiiiininsssesissaasnsansesesssine 1T =10) ;05

CYLINDRE 4

B T T R

R B

|
|

oy e s LR AR R

Inscrire dans les cadres les tolérances géométrigues permet-
tant d'assurer les conditions de fonctionnement suivantes :

[ Elément de référence : axe du cylindre (D)

O L'alésage est circulaire : ...oicoecseieseesisasssusssass IT =001
O L'extrémité de la piéce est perpendiculaire 3 I'axe du cy-
Tl [ e e E e oyt T b — R




14. LIAISON PIVOT GLISSANT

Signification : Entre les deux piéces existent :
= suivant un axe : une liberté en rotation (R) et
une liberté en translation (T).

- 14001 - SCHEMA CINEMATIQUE

Suivant "axe

référentiel OX
1 2
i 1
s ' R T
R| T
2

Partie

inférieure de (2) -
Terminez les éléments de

circuit ci-dessous.

i 2
B wT [
H|T
T T B

Autre exemple : Tiges et table- de baby-foot

14103 - CROCHET - BRIDE PIVOTANTE
J A

Pigce a I:-[idar

sl e

Vue A

i e NN

a

|:>-—-——-—-a.:

A1 Position
.'r'_“ _—H‘le desserrage
S = e
| Position
| _serfage

* Avant que la piéce & brider ne soit positionnée sur (1), défi-
nissez la liaison entre (1) et (2)

ol
H: Hy H:r_ | TJ: | T.'I' TZ
|

suivant 'axe oy

R |
N T

=|[=
M~

DEXAGE A BROCHE CONIQUE

Plateau tournant

Les liaisons (1 —2) et (3 — 4) sont obtenues par serrage ([emman-

chement forcé).

Sous-ensemble

Repere

Sous-ensemble

Repére

3-4

3

5-6-7

5

» Coloriez difféeremment les sous-ensembles (3) et (5).

e Tarminez I'élément de circuit et le tableau ci-dessous.

7)) L

5

RIT

[ros

1
s R

Liaison

+ Donnez les caractéristiques de la liaison (3-5)

O La liaison (3-5) est: £
4

r

)

45




15. LIAISON _
GLISSIERE HELICOIDALE

15/01 - SCHEMA CINEMATIQUE

Mormalisé (1) Vis - (2) Ecrou
- 2
F
Usuel

Ky KR S S o U—

La liaison entre deux piéces filetées est appelée : « Liaison héli-

coldale ».

1502 - ELEMENT DE CIRCUIT

La rotation de I'une ou I'autre des piéces s'effectue simultané-

ment & une translation.

ou | 1

Deux degrés de liberté coniugués.
1503 - GRIFFE DE TOUR

2 3
. F

i
j;\§§§§§;i;i;

____“______..{_ ~e-"1

v e A ITID
: | o |

N

Al i

Terminez les éléments de
circuit et le tableau ci-dessous.

Liaison
L(2-3
2 3 e ) L
Liaison
3 1 L3l e s
Liaison
L{2-1
2 1 Bl oo v b

15/04 - SUPPORT REGLABLE EN HAUTEUR

Colorez légaérement et diffe- 7
remment sur les 2 vues, les
pigces (2) et (3).

-l 1 i —. -' 3
2 =
L i | 5

-

Vue de face et vue de
dessus incomplétes

Sous-
ensemble | Rep.

| 2-4-5-6 | 2

|

L'écrou (B) &tant débloqué, entre les pigces (1), (3) et le sous-
ensemble (2), des déplacements sont possibles.

Terminez les éléments de circuit et les tableaux ci-dessous.

1 2 L(1-2) Wi,
1 3 La-9 | el
2 5 3 B, HAC ) Ll a‘sm .....
|
1 2 3
1 -




16. LIAISON PIVOT

Signification : Entre les deux pidcas axistant :
— suivant un axe : une liberté en rotation (R) st
une liaison en translation (T).

16/01 - SCHEMA CINEMATIQUE

E
1 2 ou
A | *_u ; R|T
i T Wl
2
Ay = T

ELEMENTS PARTICIPANT A
LA LIAISON EN TRANSLATION

16/02 - CONTACTS PLAN /PLAN
Liaison en translation => 2 obstacles

Le circuit mécanique fait apparaitre les éléments qui

participent & cette liaison en translation.

eircuit
mécanigue

LJJO@

Entre (1) et (2) | T |2l )
la liaison est : ? | di
¢ | @) |dE
E =% ou S ’E - (Sens A)
z d i

16/03 - CONTACTS PLAN /PLAN

Exemple 2 circuit mécanique

GO O

Entre (1) et (2} la = a | di
liaison est : R T T
c r [ dé ;
= a | di
: T ﬁ ou 'a_*‘? (Sens A}
T F a Idt
= |? (Sens B)
‘iﬁfﬂ#-_l}ﬂﬂ_‘l‘ﬂlﬁ‘[ﬁj CYLINDRE/PLAN
ET PLAN /PLAN
L 3 2 circuit
1-, i mécanique
'L./,_.-—
|
-] /

16/05 - CONTACTS CONE / CONE
ET SPHERE/PLAN

s \H e L

circuit mécanique

47



