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REMARQUESCONCERNANTLESLIAISONS. .

-~LlAISO!'J_CO~PLfTË(ct -=~
La liaison est complète lorsqu'aucun
mouvement relatif entre les pièces liées
n'est possible.

Exemples:
A-B-C-D

ÜAI~9NPARTiËLiE1CL.: -

La liaison est partielle lorsque, dans
une direction au moins,un mouvement
relatif entre lespièces liéesest possible.

Exemples:
E - F

-- --- --- ---
-L.I~ISON RIGID~..Jd_-- --
La liaison est rigide lorsqu'elle
n'est élastique dans aucune direction.

(Voir liaison élastique)

Exemples:
A - B . C - D - E

1 _JJAIS.DN..!~J!STIQUEi!J
La liaison est élastique lorsque, dans
une direction au moins, le déplacement
provoque, directement ou indirecte-
ment, la déformation d'un élément
élastique.

Exemple:
F

1 :LlAJ.mN DEMONT~BJ.EId.!). -' Cii4,ISON 'NON giijO_NTAQ.(e <1ii

La liaison est démontable lorsqu'il est
possible de supprimer la liaison sans
provoquer la détérioration des pièces
liéesou des éléments de liaison.

Exemples:
C - D - E - F

La liaisonest non démontable lorsqu'il
n'est paspossiblede supprimer la liaison
sansprovoquer la détérioration des piè-
ces liées ou des éléments de liaison.

Exemples:
A-B

L~IAISON~PARADH~R~NCt("L.1

Laliaisonest «par adhérence» lorsqu'un
phénomène d'adhérence s'oppose à la
suppression de la liaison.

Exemples:
C - D

r -LliiSO~PABJlB.SIlliiLi.L--

La liaison est. par obstacle lorsque la
rupture d'un obstacle est nécessaire
pour supprimer la liaison.
Nous dirons égalementque la liaisonest par
obstacle lorsqu'elle n'est pas par adhérence.

Exemples:
A-B

--
---1IAIS'p~ (iQu @LDIR~ÇTE1!IjL

La liaisonpar obstacle ou par adhérence
est directe lorsque la forme des pièces
liées participe directement à la liaison.

Exemples:
B : Liaisonpar obstacle, directe
D : Liaison par adhérence, directe

8

L

1 _LJAlSOl'UirWa)INQJRECTE~(jjj) 1

La liaisonpar obstacle ou paradhérence
est indirecte. lorsqu'elle nécessite un
élément ou un ensemble d'éléments
intermédiaires pour assurer la liaison.

Exemples:
A : Liaisonpar obstacle, indirecte
C : Liaisonpar adhérence, indirecte

@ : Pièces rivées

@: Piècesserties

1 2

1/~/~€~?i~~~:2",

@ : Outil sur porte-outil

1 2

@: èontrepointe et
poupée mobilede tour

~
@ : Cylindre et

piston de pompe

2

)

@: Cylindre et piston
avec ressort de rappel

~
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Exemple 2 : liaison par adhérence.

) VOC,ABU1AI.B:f

1 -~L~MENttS' .~

1
-~-I

ËLËMENTS DE LA FONCTION D'UN ORGANE

DE FIXATION.

ËLËMENTS DU CARACTÈRE D'UNE LIAISON. 6) di

@
R T

dé a
: Liaisoncomplète

: Liaisonpartielle (non complète)

t:

E Exemple 3 : Liaisonpar adhérence et obstacle.

21r : Liaison rigide

r : Liaison élastique (non rigide)

dé : Liaison démontable

dé : Liaison permanente (non démontable)

a : Liaison par adhérence

a : Liaison par obstacle (non adhérence)

di : Liaison directe (sans élément rapporté)

di : Liaison indirecte avec élément(s) rapporté(s) .

Une liaison peut être également: réglable (ré) ou non régla-
ble (re).

dia

~"'- ~

t!J1 di
.

di.~
~,ll (r~~ T-

c dé

. rz:ïfIiiPHED'UNEFONÇTIOI!-_~
diPar obstacle a

[4. ~UMENTDE
. ~ - Q)[{ar"

CIRCUIT - --- .- ---- -- -- -- -
Ënoncé et graphe de la fonction d'un organe de fixation.

Exemple: Vis de pression.

. Ëtablir entre (1) et (2) une liaison: Pour compléter les éléments de circuit: entourez les condi-

tions (liberté-liaison)assuréespar la partied'ensemble étudiée., ..

,c.,.
di

v
€di'- 1c 1 r

Pour compléter les graphes:
entourez leséléments qui caractérisent lafonction ou la liaison.

f- GRAPHEDUCARACT~RED'UNELIAISON -- - - - -- . - - --- -

suivantl'axeréférentielDY

Il 1 <E~ 1 F~' 12 1R \..1. ,
01 R = Libertéenrotation

T = Liaisonentranslation(nonliberté)Exemple 1 : Liaison par obstacle.
/

Le graphe ci-dessous est identique pour
les liaisons Rf et RT (pivot et glissière).
Au moment ~ rem.p,lirle graphe, le choix
offert entre R ou T oblige l'élève à plus
de réflexion.
" est possible ensuite, de compléter le
graphe en faisant rayer la liaison non
utilisée: celle-ci devient alors une liberté
(R) ou (TI.

- --.;"-
[ 5 -mJJ.AU-DE§,ITBËRT_~S-

Pour comprendreou compléter les tableaux des libertés:

- inscrivez «1» dans les cases où il y a liberté,

- inscrivez «0» dans les cases où il y a liaison.

Entre(1) et (2)
la liaisonest:

c
oC"

C

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

Ry =1: rotation possible autour
de l'axe'référentiel OY. 9

rt~

R T

Rx Rv Rz Tx Tv Tz- - - - - -

0 1 0 0 0 0
2

a 1di
1

-
0

(SensAI

al 1Q:; di (SensB) z.



..

Z. COles tOlÉ"AI\NCÉES

- 2/01 -NécESSITE DES TOLÉRANCES- --- - - -"""'---- '---"'-- - - -
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 à fixer les limites entre lesquelles la cote
devra être réalisée. La distance entre ces limites est
appelée « tolérance ».

2/02-ELÉMEI'1!J$ DU TOLÉRANCEMENT.. - ---- --- ---
Voir Méthode Active - chapitre TTI1

--z7ijj - INSCRIPTiOifliEs TOLÉRANCES- --- --- -- ----
0 Tolérances chiffrées

1) Inscrire après la cote nominale la valeur des écarts
en plaçant toujours l'écart supérieur au-dessus.

2) Les écarts sont inscrits dans la même unité que la
cote nominale; c'est-à-dire en millimètres.

3) Ne pas mettre de signe lorsque l'écart est nul.
4) Lorsque la tolérance est répartie symétriquement

par rapport à la cote nominale, ne donner qu'un
écart précédé du signe:!: (plus ou moins).

Exemples: 34 + 0,02
- 0,05 63 ~ 0,3745 + 0,15

0

0 Tolérances données par symbole ISO

La cote nominale est suivie d'une lettre et d'un chiffre;
il faut consulter un tableau pour connaître les écarts.

Exemples: 18 H 7 15 g 736 h 6

OZ04 - DÉFIN-ISSEZ':.ES ÉLÊM~N..TS ChDESSOOS-:-
0 Cote nominale CN = """"""""'"

0 Écart supérieur es = ..........
0 Écart inférieur ei = ...................

0 Cote max = = .......

0 Cote min = = .......

0 Intervaille de tolérance UT)
IT = ................ ..

w
cc
CD
cc«

COUSSINET

~~rc

001 ~'

+{t ]-;-----

Échelle 1:2

t

co
5
0'0 j+-
~-

~;I«
(IJ'w
~
<:(

&

0 Cote nominale CN = ...................
0 Écartsupérieur ES = ...................
0 Écart inférieur El = ...................
0 Cote max = = .......
0 Cote min = """""""""" -

0 Intervallé de tolérance UT)

IT = = ................

b.

,~

.- -i/05- COTËSToIERANë"'Ës": SYSTEMEISO-- - - -'- . - - -
Voir Méthode Active - chapitre T 112

2/06 - COMM.ENfRECH,ERCHERLES-ÉCARTS- ----- --- - - - - -- --
Note: Les tableaux cités ci-dessous sont à consulter
sur la Méthode Active de Dessin Technique.

III RECHERCHE EN UTILISANT LE TABLEAU T 1/7

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

0 RECHERCHEENUTILISANTLESTABLEAUX
T 1/4 - T 1/5 - T 1/6 et une équation du chap. T 1/3

Exemple: cote tolérancée 34 e 8.

Q) La lecture de la cote nous apprend:
34: cote nominale (CN)

e: position de la tolérance d'un arbre
8: qualité de la tolérance.

<3) Consulter le tableau T 1/5
Sur ce tableau, connaissant la CN = 34 et la posi-
tion (e) de la tolérance, recher.pher :
a) l'écart fondamental; est-il l'écart supérieur (es)

ou l'écart inférieur (ei) ?
b) l'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 UT) = 39.

0 Calculer l'autre écart (ej) ;

consulter le chapitre T 1/3
ei = es - IT
ei = (- 50) - (+ 39) ei = - 89

0 La cote tolérancée peut s'écrire:

34 e 8 ou 34 - 0,050
- 0,089

l..1L!?' - 5XERÇIÇE$"Rechercherles écarts

0 Cote tolérancée : 19l5. Écartfondamental,s p/inf, son signe et sa valeur:
0 . ......
. Intervallede tolérance UT) :
0 ... ... ...................................
. Calculde l'autre écart:
0 ., .......................

~ Cote tolérancée : 67 H 7

. Écart fondamental (sup/infJ,son signe et sa valeur:
0 . ... ...........
. Intervallede tolérance UT) :
0 " , ,.......

. Calculde l'autreécart:

0 '. . . . . . . . . . . . . . . . 11

Â
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3. LES AJUSTEM&NtS
ÈTLACOTATIONFoNG'TloNNEL..LE

. -.~ -, "

3/01 "lES SYSTÈMESD'AJUSTEMENT- -..,
_._~~~ ---

0 SYSTÈME À ALÉSAGE NORMAL

Ce système est à employer de préférence.
L'alésage est tolérancé (H), le choix de la tolérance de
l'arbre permet d'obtenir l'ajustement souhaité.

Exemples: H8/f7 - H7/h6 - H9/e9

ALÉSAGE
(contenant)

ARBRE
(contenu)

1 e 1 f 1 9 1 h 1 js 1 j 1 k l m1

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

0 SYSTÈME À ARBRE NORMAL

L'arbre est totérancé (h), le choix de la toléran(,~ de
l'alésage permet d'obtenir l'ajustement souhaité.

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

ALÉSAGE ARBRE

1 h \

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

3/02 -CHOIX DESTOLÉRAN-CES - -- ~
EN FONCTION DU SYSTÈME D'AJUSTEMENT

Voir Méthode Active - chapitre T3.

1 3/03-TABLEAJ!'p!§_ÉC~

Voir Méthode Active - chapitre T 1/7

:J1 3/04 -fOi1iiANCE D'UNJEUr,
L'intervalle de tolérance
d'un jeu (lT jeu) est égal à
la somme des intervalles
de tolérance de l'alésage
(lTA) et de l'arbre (lTa).

x
C'O
E
""
CI"-,

c:
'Ë
::>
Q)-,

a max

12

ITjeu = jeu max - jeu min

1 IT jeu = ITA + ITa 1

~

:_-~Îbf-A-JUS~~~1AVECJEU:-- - -----

Exemple: H7 -f7

La cote effective de l'alésage est toujours supérieure à la cote

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

~
rrr' ?,':

x c:C'O ,-

~I E a 1
::>
Q)-,

""
Q)-,

0 Jeu Max = Alés. Max - arbre min

0 Jeu min = Alés. min - arbre Max

0 ITjeu = ITA+ ITa

[ --3io6-':-AJUSTEM~~t~VECSE~RAG.!-.---=-=-
Exemple: H7 -p6

La cote effective de l'arbre est toujours supérieure à la cote

,effective de l'alésage. Les IT ne se chevauchent pas.

F, a

D
0 Serrage Max = ............................................................

0 Serrage min = ............................................................

r-j/Oi:AJUSTEMENT INCERTAIN

. ~e:::::7~ js6 - Î'

L'ajustement obtenu sera soit avec jeu, soit avec serrage.

0 IT serrage ITA + ITa "'"

-.1
J

Les intervalles de tolérance se chevauchent.

0 Jeu Max = ..................................................................

0 Serrage Max = ;..................................

c:
'Ë

Q)
c

I
Q)

en

1

i

i
1

xl
C'OI

!

",,1

I enl



COTES TOLIZRANCÉES

A 1 IT à cheval
sur la ligne zéro

B IT au-dessus
de la ligne zéro

-11\':"""""1".1-

'\.

IMAGESA RETENIR

IT au-dessous
de la ligne zéro

[2 ru

~~--

----

co
0

1

E

~~

-- - ---- -- - 1-!\LÉSA!1~(1)

. Inscrivezla cote tolérancée de l'alésage.
0 0 '.................

. Recherchez les écarts (aveclessignes):
en microns

0 Ëcart sup. : ES =
0 Écart inf. : El =

IT =

""""""""""'" ..........................

en mm

""""""""""'" ..........

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

. Calculez:
0 AlésageMax

0 Alésagemin

- - .........................

ARBRE {2J

- """""""""""'" - .........................

~--- - --
. Inscrivezla cote toiérancée de l'arbre.

00.......................

. Recherchezlesécarts(avec Ir;s signes) .
en microns

0 Écart sup. : es =
0 Ëcart inf. : ei -

"""""" """"" ......

en mm

IT =

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

"""" ..........
. Calculez:
[] Arbre Max - - .........................

[] Arbre min - """""""""""'" - .........................

. De quel type d'ajustement s'agit-il?

(avecj.i>U,avec serrageou incertain)

--.u..................................................

. Calculez:
:: Semige Max

~ Jeu Max

H7 m6
~~

-- - .........................

- - .........................

,~

LES AJUSTEMENTS

QJ Ajus~ement
avec Jeu
(non chevau-
chement IT)

J""""';""""""""ll?Se

E Ajustement
avec serrage
(non chevau-
chement IT)

FJ ~juste,!,entIOcerta10
(chevauchement 1T)

-'1":;:'1-_l",.,

~ C"_--- --,..

L !\..LÉSAGE(1)_RAINU.&--- --- -- -
. Inscrivez la cote tolérancée de l'alésage.

o...............................

. Recherchez les écarts (aveclessignes):
en microns en mm

0 Ëcart sup. : ES =
0 Écart inf. : "El =

IT -

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

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

. """""""

. Calculez:
0 AlésageMax

[J Aié$agemin
- '1"""""""'/.""" = ..........................
- - ..........................

L ~~B!lE[2)[ _~ANGUET.!L----
. Inscrivezlacotetolérancéedel'a~
o.....................................

. Recherchez les écarts (avec les signes) .
en microns en mm

0 Ëcart sup. : es =
0 Écart inf. : ei --

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

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

IT = """""""""""'" """""""""""'"

. Calculez:
0 Arbre Max - - .........................

0 Arbre min - """""""""""'" - .........................

. De quel type d'ajustement s'agit-il i

(avec jeu, avec serrage ou incertain)

H7
~

~
g6o.......................................................

. Calculez:
0 Max -- - .........................

0 min - - .........................

Q".
d.
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LA CO T A T ION' FÔNCT l'ON'N'EL;t E

3/14,,-LA COTAll'ON,FOI'!ICII,ONN,5LLE :~POURQI!JOI?~

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

. La cotation fonctionnelle permet de donner aux cotes
fonctionnelles l'intervallede tolérance maximumadmissible;
il en résulte une diminution du coût de fabrication des pièces.

-3/l5. CtH,E .,CONIUiFIDN.= . -,~ ---

Exemple: Une allumette dans sa boîte.

1 2

Condition: Pour que l'allumette puisse être placée dans la
boîte, il faut qu'il y ait un jeu entre l'allumette
et la botte.

La condition est représentée sur le dessin par un vecteur à double
trait, orienté. Ce vecteur à double trait est appelé: «cote-condition».
Conventionnellement, l'orientation adoptée pour les cotes-conditions
(C.C.) est la suivante:

Y~~TIÇ~L~i

~ ~

de bas en haJ.1t:

]
Un point en bas, .

u"""oh.." h,ut. i

de gauche à droite:
Un point à gauche,
une flèche à droite.

.-1L16~ SUReA'CES'ffl6;R.MINA11.ES

Les surfaces terminales sont les surfaces perpendiculaires
(1) à la cote-condition et qui limitent celle-ci.

Exemple: l'allumette dans sa boîte

Surface terminale en contact
avec la botte (1), nous l'appel-
lerons : Tl.&

et>
Surface terminale en contact
avec l'allumette (2), nous
l'appellerons: T2

3/17 -SURFACESDEll~imN
-- ]

POlI" assurer une condition
Lparexemple la condition @
&essurtaœsdeliaison (SL) sont
~ surfaces de contact entre
les pièces,perpendicu laires (L)
à la direction de la cote-
condition (C.C.).
Traduisez: SU llCC

L 3/l8 - ~TABLISSEi'Nf, D'UNE'CHAÎNEDECOTES .

Voir Méthode Active - chapit~e M 25/1
. Partir de l'origine (point) de la C.C. Cette origine touche

une pièce :.coter cette pièce jusqu'à la surfàce de liaison
(SL) en contact avec une autre pièce.

. Coter cette autre pièce... ainsi de suite jusqu'à ce que
l'extrêmité de la dernière cote touche la surface termi-
nale en contact avec l'extrêmité (flèche) de la cote-
condition.

. Repérer les cotes au fur et à mesure: (a1 pour la pièce 1, '

a2 pour la pièce 2, etc...).

Exemple 1 : l'allumette dans sa boîte.

Câter (1)jÜsqu'à la Sl eritreJ/2,pÜis èoter'(2);

Ll!J

.-'

Exemple 2 : Assemblage avec un boulon.

4 1 3

bl ~ b3

b2

b4

4/11 1/2 2/3

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

15

)



3/24:ïNTERPReTEZLESDIAGRAMMES-~-- ~~ ._~ .. -

~
Coter ""'" ......... Coter .............................

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

Coter . Coter ............................
'................................... .......................................

--
.~/2_5: Buf~Ë--=EXERCICE/ EXEMPLE

Pour chaque exercice:
1. Rechercher les surfaces de liaison perpendiculaires à la

cote-condition. Repérer ces surfaces sur le dessin dans
une fourchette (Y)

2. ~tablir le diagramme des surfaces de liaison perpendicu-
lairesà la cote-condition.

3. Inte~préter le diagramme.

4. Tracer la cha1'ne de cotes en cotant les pièces dans l'ordre
défini par le diagramme.

Ces exercices sont extraits du cahier N° 4 EXERCICES RAPIDES
DE COTATION FONCTIONNEllE.
Vous trouverez Jes CORRIGÉS des exercices du cahier NO 4 sur
les TRANSPARENTS POUR RÉTROPROJECTEUR, même édition
que le Dossier de Technologie de Construction.

e2

el

Tl T2 2/1/

Diagramme Interprétation:

A Coter (1) jusqu'à 2/1,
puis (2).

~

.....

1 3726": CHAPE"ET-Kxl:--1__- -- ---

0

l

CD

CD CD

Il Il

Interprétation:

Coter ...............................
.........

[372f-Plvo~
---

J

[

ell \

Diagramme: Interprétation:

Coter .......0
0 0

,..

r 3/28 -VISDEGUIDAGE- ~ -- ---

ev

Diagramme:" Interprétation:

Coter ...................
0 1

0 01
"................................................

17

1.
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[. TOLÉRA'i\lCESGÉOMÉTRIQUES

[3/29 -CARACTERISTIO.UESliTSYMBOrtS---

Vo~~Méthode ,Active - ch<:lp,itre)7 et T~

Remarques: Le tolérancement géométrique ne doit figurer sur les
dessins que s'il répond réellement à une nécessité fonctionnelle.
Une tolérance géométrique peut être spécifiée, même si aucune
tolérance dimensionnelle n'est prescrite.

3/30 -DUTÉe,FI)('f. .
95 A

,
I,TI~1'-1:
" 4

+
J.J l'" ,1

1..Lï1- -,r-J.J
" "" l

"
" l '
Ii\- -~I
!11 ,II

.1 B
A-1.

Inscrire dans les cadres les tolérances géométriques permet-
tant d'assurer les conditions de fonctionnement suivantes:
0 Éléments de référence: surface (B)

: axe du cylindre (A)
0 Le tenon est perpendiculaire à la surface (B)

IT = 0,1
0 Letenon est symétrique par rapport à l'axe du cylindre (A)

1T = 0,2
0 L'axe de l'alésage est perpendiculaire à la surface (B)

18 IT = (/) 0,1

~

1- J/31 - G~hli'T DIS.PORTE ]

fl5

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

0 La surface plane est perpendiculaire à l'axe de l'alésage (C)

IT =0,2

0 Les 2 surfaces cylindriques'sont coaxiales:

,:.îT = (/) 0,1

-. .
3/32. CAltEDE RATTRAPAGEDEJEU

Inscrire dans le cadre la tolérance géométrique permettant
d'assurer la condition de fonctionnement suivante:

0 La face est inclinée de 600 par rapport au plan de réfé-,
rence (0) IT = 0,1

-

-

en Planéité d'une surface 04>
'0
.!!! CI> Rectitude d'un axe - d'une ligne -
en "C
... "'w
1:: :?;

Cylindricité d'un cylindre t:yCI) CD::E Eo4> :!!!u.
:ci) 0 Circularité d'un cylindre -d'un cône 0... 1-
::J0
0.. Forme d'une surface quelconque

. z
Inclinaison L"Co

:Cj::
(Jo<!:

,-1-I- Perpendicularitéen ,z4> -w
'u 0-

Il0 I-D:: Parallélisme
en aen
ca

-$-en CI> Localisation d'un élément... 'Oz1:: :CoCIl

@E (J -cI- Coaxialité ou concentricité4> "'-
:ci)

..en
:!!!o... c.. Symétrie::1 -

00..
/LUI- Battement simpleI-zI-w

L.J':?; Battementtotal



3/33-:VÉRINPNEUMATIQUEA SIMPLEEFFET

2

ë'mWE'
- -----

- ----

(1}

Inscrire dans les cadres les tolérances géométdques permet-

tant d'assurer les conditions de fonctionnement suivantes:

0 Ëlément de référence: axe du cylindre (A)

0 La mortaise est parallèleà l'axe du cylindre (A)

IT = 0,1/100

0 L'alésage coté 0 est perpendiculaire à l'axe du cylindre (A)

., IT =0,05/100

0 La surface plane est perpendiculaire à l'axe du cylindre (A)

IT = 0,05/100

:- FONDAVANT2
---

'Q "Q.

Inscriredans lescadres lestolérancesgéométriques permet-
tant d'assurerlesconditions de fonctionnement suivantes:

0 Ëlément de référence: axe du cylindre'(C)

0 L'emboîtement cylindrique est coaxial au cylindre (C)

" , IT=0D,OS

0 L'épaulement est perpendiculaire à l'axedu cylindre (C)

, IT =D,OS

110-

3 4

L PISTON3

'Q .-'8,'Q

Inscriredans lescadres lestolérancesgéométriques permet-
tant d'assurerlesconditions de fonctionnement suivantes:

0 Ëlément de référence: axe de l'alésage (B) ..

0 Les cylindres cotés 0 sont coaxiaux à J'alésage de réfé-

rence(B) IT=00,05

1 -CYLlNDRE""4
-

L -- -

----- ~

1nscriredans lescadres lestolérancesgéométriques permet-
tant d'assurer les conditions de fônctionnement su.ivantes :

0 Ëlément de référence: axe du cylindre (0)

0 L'alésageestcirculaire: IT= 0,01
0 L'extrémité de la pièce est perpendiculaire à l'axe du cy-

lindre(0) " IT = 0,1
19



h4. UAISONP.vOTG:USSANT

Signification: Entre les deux pièces existent:
- suivant un axe: une liberté en rotation (R) et

une liberté en translation (T).

D4/0~' . SCHÉMA CINÉMATIQUE

l r
T
y

0

/
z

~_I
Suivant l'axe
référentiel OX

[2]"

1 ~
ITJ

x

~2i" &L"fJ~ON,.RETOJMI

Partie
inférieure de (2)

2

3

Terminez leséléments de

circuit ci-dessous.

~L2.J if 1 T L.:J

f2l ~IT ~~
Autre exemple: Tiges et table. de baby-foot

1 1;4/03. CRocIiiET.BRIDI;PIVOTA"'NTEi-

t A Pièce à brider

3

2

z
.....
0

. Avant que la pièce à brider ne soit positionnée sur (1),défi-
nissez la liaison entre (1) et (2)

suivant l'axe 0 y

~L.J RIT l2J

1 14104 . I~~A BRQCt{çCgNIQ~-1

Plateau tournant

8 6 7

Les liaisons (1- 2) et (3 - 4) sont obtenues par serrage (emman-
chement forcé).

Sous-ensemble Repère Sous.ensemble Repère

3-4 3 5.6.7 5

.Coloriez différemment les sous.ensembles (3) et (5).

'. Terminez l'élément de circuit et le tableau ci-dessous.

0--# ~ 0 1 L (3 - 5) 1 \L.i~i.S,~~. .. .r

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

0 La liaison (3- 5),est: ~
-nT 45

R T

Rx Ry Rz Tx Ty Tz
- - - - - -

R T
Rx Ry Rz Tx Ty Tz

- - - - - -
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15. LIAISON
GtlSSIÈREHÉLIColD~LE

115/01. SCHÉ~ CIN~UÉ' -- - - -
Normalisé (1) Vis - (2) Écrou

i
...

(g;~ 2
.. \

r

Usuel 1

IJIJ~IJIJ

~ , ~J..~""I' ., , ~
La liaison entre deux pièces filetées est appelée: « Liaison héli-
coïdale ».

>-
115/02 . ELEMENT DiÇlRCUIT

La rotation de l'une ou l'autre des pièces s'effectue simultané.
ment à une translation.

~ OU [D-tl 0
Deux degrés de liberté conjugués.

l15/03 ;ç..GRIFF~DE tOUR

3

4

~. ~~: 4
Il /'

/

J'é"

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

ŒJ---ŒJ

Œ}---Q]

[I} Q]'

46

Liaison
L(2-3) . . . . . . . .. . . . . . . . .

Liaison
L (3-1) ".......

L (2-1)
Liaison

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

.J5/04~èPORf' RÉGLA!lJillH~~lEU~__-

2

Colorez légèrement et diffé-
remment sur les 2 vues, les
pièces (2) et (3).

3

1

Af \-- ~
-~

\ --i l-
" 1 1 / '

---L .1/ 1

i Vue de face et vue de
dessus incomplètes

L'écrou (6) étant débloqué, entre les pièces (1), (3) et le sous-
ensemble (2), des déplacements sont possibles.

Terminez les éléments de circuit et lesJableaux ci-dessous.

ITJ 0

ITJ 0

~--,".,.

[D ITJ

Liaison
.................

Liaison

Liaison
.................

32

Sous-
ensemble Rep.

2.4.5.6 2



1!6.LIÀI;S6NPJ'\lOJ

Signification: Entre les deux pièces existent:
- suivant un axe: une liberté en rotation (R) et

une liaison en trans!ation (T).

1 16/0~. SCHÉMACINÉMATIQUE

1, 1 ~ 2

.~. '"'+

-J

~
RIT

z

~V

~
ÉLÉME'NISrpARIICIPAN1A

LALIAISON'~NJRANSLATION

r 16/02. ÇONTACTSPL.A'N1P~è --'

Liaisonen translation 9 2 obstacles

Le circuit mécanique fait apparaitre les éléments qui

participent à cette liaison en translation.

Exemple 1

4

,

A~ ~Bi

Entre (1) et (2)
la liaison est:

circuit
mécanique

(Sens A)

(Sens B)

,

U6/03 :cDi-u\CTS1i[AN)"P(AN---- J
Exemple 2 circuit mécanique

cp-0~

c

Entre (1) et (2) la
liaison est:

c

16/04'.CONTACliS CYUNDRE/PLAN,
'E~rpL.ANLPIA!'I- --'

3 2 circuit
mécanique

116/05 -C(JNTA~~iiON&J Ct)~EI SIlli.E' , .bAN,

3 4

circuit mécanique

47

~

R T

Rx Rv Rz Tx TV Tz

'"

di

di

al di

di
(Sens A)

di

di
(Sens B)


