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Il Taraudage

Représentation réelle

't
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En perspective

En coupe

S'il est caché

IV Assemblage des pieces Filetées

La représentation de la vis est prépondérante

IV-1 Troudébouchant

| TR T R

B RN AR T T AN

N

Vis
+
Trou débouchant

DMAN

www. st udent s. conr

=




www. st udent s. con

V-2 Trou borne

r —
A\ RS o
N
Trot boriie
1\3 \ ; _ _

www. st udent s. conr




www. st udent s. con

I-1

[}—— Liaisons et Assemblages

‘ | Vé Réglable

Fonction :

Liaisons mécaniques

Le Ve réglable est un mécanisme simple composé de 5 pieces dont la fonction globale
est : positionner verticalement des piéces cylindriques en vue de les contréler
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I-2 Dessind’ensemble
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[-3 Nomenclature : <

2 Coulisseau en Ve < Goupille élastique

1 Corps 3 Tige filetée 5 Ecrou moleté
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[I-4 Modele 3d
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[I-5 Fonctionnement:

La rotation de I'’écrou moleté 5 autour de I'axe Z provoque la translation du coulisseau 2 suivant
I'axe Z
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Al Liaisons

[I-1 Définition :

Une liaison est une relation de contact entre deux piéces.
I1-2 Degrés de liberté

Unsolide libre dans 'espace possede 6 mouvements possibles par rapport a un repere
R(X)Y,Z) appelés degrés de liberté

3 Rotations : 3 Translations :
4+ Rx + Tx
+ Ry + Ty
+ Rz + Tz

[I-3 Degrés de liaison

Ce sont les degrés liberté éliminés par une relation de contact avec un autre solide.
La nature des surfaces de contact détermine les mouvements relatifs

I1-4 Application

En se référant au dessin d’ensemble, au model 3D et au dessin éclaté, Compléter le tableau des
liaisons suivant :

. Surfaces de Degrés de liberté L
Piéces Liaison Symbole
contact X X )
Surfaces planes A
1/2 S1.52 Glissiere
3/2 Suljfacel
cylindrique
3/2/4 Su1:face.s
cylindriques

3/5 | Surface hélicoidale

1/5 | Surface plane

IR IEER B -1 I -8 I I8

II-5 Classe d’équivalence

C’est un groupe de pieces liées ensemble par liaison encastrement ;: EX : {3,2,4}

www. st udent s. conr




www. st udent s. con

I[I-6 Liaisons usuelles
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\

Il Schéma cinématique

[1I-1 Définition :

C’est une représentation simplifiée du mécanisme qui décrit fidelement son fonctionnement

I11-2 Graphe des liaisons Glissiére Z

[11-3 Schéma cinématique

/— 34,2
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ETUDE DE LA LIAISON ENCASTREMENT

| Liaisons encastrements démontables par adhérence

I-1  Principe : - Surfaces de contact:
Assurer la mise ¢ i
= +——— Plane, cylindrique
Concevoir une liaison en position; MIP conique.
encastrement —
démontable par . . o
; Assurer le maintien Eléments de liaison:
adhérence . —_— X
en position: MAP Vis, Boulons, Goujons

[-2 Assemblage par Vis d’assemblage

2.1) Principe

vis a téte hexagonale H Vis a téte cylindrique & six pans creux cHc

Trou débouchant

Trou borgne

MIP : Surface plane
MAP: Vis d’assemblage
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-4
H1)

1.1. C’est une vis plus un écrou
Les 2 piéces sont munies de trous de passage

Assemblage par Boulons
Principe :

4.2 ) Représentation normalisée
Repérer les trous de passagesurlet2 1 2
[-5 Assemblage par Goujon
5.1) Avant assemblage
5.2 ) Apres assemblage
C’est une tige filetée de 2 cotés plus un écrou 1
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I-6
6.1)

Assemblage par ecrou et surface conigue

Principe

MIP : surface conigue

MAP : Ecrou H+ Rondelle

6.2)

« Ecrou H seul
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Al Freinage des éléments filetés

II-1 Contre écrou

[I-2 Ecrou auto-freiné NYLSTOP

I1-3

Ecrou a créneaux et goupille V

Par Ecrou HK et goupille V

goupille v

11-4
4.1)

4.2)

4.3)

Rondelle de freinage

Rondelle a dents

Rondelle Grower

|

I|
pP—

S

]
RS

Ecrou a encoche et rondelle frein

principe d'utilisation de I'écrou & encoches

languette
rainure diarrét

rondelle frein

\ partie d'arbre

fileté

\ languette

BCrou a4 encoches axtérieure
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