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Introduction

Grignoteuse portative O bjecﬁfs

upille 82 é‘r' A B.B
|

® Savoir lire un dessin d’ensemble
(comprendre le fonctionnement global)

|
A |

e Savoir schématiser son mécanisme

Schéma de principe d’une grignoteuse portative
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Rappel : Liaisons usuelles

Encastrement

Ponctuelle

i

Linéaire annulaire

Glissiere

W

Liaisons

Linéaire rectiligne
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Rotule

/i

Pivot glissant

Appui plan
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Rotule & doigt
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Rappel : Solutions technologiques pour I’encastrement

Par adhérence

Par éléments filetés Par goupille

Par collage Par dentelures
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Encastrement

Par soudage
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Par rivetage Par clavetage Par emmanchement forcé
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Guidage a section prismatique

7

queue
d'aronde

Guidage en translation

(Liaison glissiére)

Guidage par éléments roulants Guidage par liaisons multiples

|
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Rappel : Solutions technologiques pour le guidage en rotation

Contact direct Bagues de frottement

Ay !

\

Guidage en rotation
(Liaison pivot)

|

Guidage par roulements
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Solutions technologiques pour la liaison pivot glissant

Piéce a brider

Position
. | desserrage
%

| Position
| _serrage

Clapet de non-retour

Crochet — bride pivotante
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Solutions technologiques pour la liaison rotule

Téte de vérin

Patin de serre-joint

TNO1 Automne 2004
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Billette de direction




Schéma de principe : But

Schéma de principe d’une grignoteuse portative

(moteur (]
enlevé)

D.D
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Schéma de principe : Composition

Butée réglable
(Schéma de principe)

Schéma cinématique minimal

Schéma cinématique

d @

® Donne les composants essentiels du mécanisme B

® Définit précisément les liaisons existantes

_—
entre ces composants

® Définit les mouvements essentiels du mécanisme
\_ Y

Nomenclature

1- bloc support 3- coulisseau

NomenCIQTur'e 2- butée 4- vis de manoeuvre

® Repére et nomme les composants du mécanisme

Notice explicative

"
® Le but de la butée est d’offrir un point d’appui de
hauteur réglable

NOTICe eXp'lCG‘l'lve o Lorsque I'opérateur manceuvre la vis (4), le coulisseau
(3) se translate horizontalement et provoque la
translation verticale de la butée (2). La finesse du pas
de la vis (4) ainsi que I’inclinaison du biais de la butée

® Explique Sommair‘ement Ie fOﬂCTionnement (2) permettent un réglage précis de la butée (2)
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1- Schéma cinématique minimal : Démarche

1. Identifier les classes d’équivalence

2. Créer le tableau des liaisons

3. tracer le graphe des liaisons

4. tracer le schéma cinématique
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1- Schéma cinématique minimal
Etape 1 : Identifier les classes d’équivalence

Une classe d'équivalence est un groupe de piéces n'ayant aucun mouvement
relatif les unes par rapport aux autres.

e Mécanisme ={1,2,3,...}

e Classe 1={1,...}

® Classei={j,...}

J le plus petit numéro € Mécanisme tel que:
k=i-1
je | Classek

k=1

Une classe d’équivalence s Une couleur sur le schéma cinématique
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1- Schéma cinématique minimal
Etape 2 : Créer le tableau des liaisons

Identification des liaisons entre les classes d’équivalence

- ™

O @ 6|®

? ?

Mouvements relatifs possibles ?

Nature des surfaces de contact ?

Culture technologique : guidage en translation, guidage en rotation, ...

Pas de contact entre les classes d’équivalence m) Pas de liaisons
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1- Schéma cinématique minimal
Etape 3 : Tracer le graphe des liaisons

Représentation des liaisons entres les classes d’équivalence sous forme d’un graphe

Glissant Appui plan

Glissicre

Hélicoidale

Appui plan

4
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1- Schéma cinématique minimal
Etape 3: Tracer le schéma cinématique

C’est une représentation normalisée des liaisons entre les classes d’équivalence
(de couleur différente) avec respect des directions privilégiées de la liaison

[

1 - Pour chacune des liaisons, placez correctement son axe et son centre.

2 - Dessinez le symbole de chacune des liaisons correctement orienté en conservant
le code couleur des classes d'équivalence.

Un symbole de liaison est composé de 2 solides, chacun doit étre associé a une
des 2 classes d'équivalence, vous avez donc 2 couleurs différentes par liaison.

3 - Reliez les classes d'équivalence par des traits droits de couleur
en essayant de respecter |'architecture du mécanisme.
(cela n'est pas obligatoire, mais facilite la compréhension).

4 - Indiquer les principaux mouvements « dans le mécanisme »

-
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2- Nomenclature

Butée réglable
(Schéma de principe)

Schéma cinématique

13 ® @

|

Nomenclature

1- bloc support 3- coulisseau

NomenCIQTur'e 2- butée 4- vis de manoeuvre

® Repére et nomme les composants du mécanisme

Notice explicative

"
® Le but de la butée est d’offrir un point d’appui de
hauteur réglable

o Lorsque I'opérateur manceuvre la vis (4), le coulisseau
(3) se translate horizontalement et provoque la
translation verticale de la butée (2). La finesse du pas
de la vis (4) ainsi que I’inclinaison du biais de la butée
(2) permettent un réglage précis de la butée (2)
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2- Nomenclature

Repére

® Pour chaque classe d’équivalence correspond un repére

@ Les repéres sont & I’extérieur du schéma, alignés sur un nombre minimal de droites
o

7

Légende

__I

® On associe a chaque chiffre le nom de la classe L

Classe contenant une piece :

Nom a partir de la nomenclature
dans le dessin d’ensemble

Schéma cinématique

3

_—|

Classe contenant plusieurs piéces : \
Nom de la piéce principale ou d’aprés
la fonction ou le rdle de la classe

Nomenclature

1- bloc support 3- coulisseau

2- butée

4- vis de manoeuvre
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3- Notice explicative

Butée réglable
(Schéma de principe)

Schéma cinématique

13 ® @

|

Nomenclature
1- bloc support 3- coulisseau
2- butée 4- vis de manoeuvre

Notice explicative

"
® Le but de la butée est d’offrir un point d’appui de
hauteur réglable

NOTICC eXPllca'“Ve o Lorsque I'opérateur manceuvre la vis (4), le coulisseau
(3) se translate horizontalement et provoque la
translation verticale de la butée (2). La finesse du pas
de la vis (4) ainsi que I’inclinaison du biais de la butée

® Explique Sommair‘emem’ Ie fOﬂCTionnement (2) permettent un réglage précis de la butée (2)
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3- Notice explicative

Elle explique succinctement le fonctionnement

® Role du mécanisme

® Transmission mouvement

® Différentes phases

® Utilise les termes et les repéres de la nomenclature

o En aucun cas, ne reprend la description des liaisons
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Exemple : Butée réglable
(Dessin d’ensemble)

Vis C M6 - 15

Vis moletée

Vis C M6 - 20

Cale pentée

Semelle

Butée

Plaguette d’arrét |POLYAMIDE| 1 | 1

Bloc support

cpf Nb| DESIGNATION MATIERE  |Rep|Nb

DESIGNATION

MATIERE

Echelle 1:2| [23-11-2004| KEBIR

BUTEE REGLABLE

TNO1

Automne 2004
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Butée réglable (vue compactée)

Butée réglable

(1,2,3,4,5,6,7,8) ‘\\@ o B

Butée réglable (vue éclatée)
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Exemple : 1 - Création des classes d’équivalence

"

(bloc support)

(coulisseau)

~\

_/

TNO1 Automne 2004

(vis de manceuvre)

Hocine KEBIR
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Exemple : 2 - Création du tableau des liaisons
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Exemple : 2 - Création du tableau des liaisons

Liaison entre le bloc support (1) et la butée (2)

Liaison : Pivot glissant
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Symbole




TNO1

Exemple : 2 — Création du tableau des liaisons

Liaison entre le bloc support (1) et le coulisseau (3)

Liaison glissiére

Automne 2004 Hocine KEBIR

4

Symbole




Exemple : 2 — Création du tableau des liaisons

Liaison entre le bloc support (1) et la vis (4)

"

Symbole

Liaison appui plan
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Exemple : 2 — Création du tableau des liaisons

Liaison entre la butée (2) et le coulisseau (3)

"

Symbole

Liaison appui plan
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Exemple : 2 — Création du tableau des liaisons

Liaison entre la butée (2) et la vis (4)

Pas de liaison
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Exemple : 2 — Création du tableau des liaisons

Liaison entre le coulisseau (3) et la vis (4)

Liaison hélicoidale
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Exemple : 2 - Création du tableau des liaisons

ORECXEC,

Pivot - :

Glissant Glissiere | || Appui plan @

Appui plan ‘ >< @
‘ Hélicoidale “ @
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Exemple : 3 - Graphe des liaisons

Pivot
Glissant (1) Bloc support Appui plan

-

—r—

Glissiére

2

Hélicoidale
Appui plan -
o (3) coulisseau
X ;\
ﬁ_—J——,
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Exemple : 4 — Schéma cinématique minimal

O

70777777777

= (1) Bloc support ——  (3) coulisseau
—  (2) butée — (4) vis
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Butée réglable
(schéma de principe)

Schéma cinématique

1

Nomenclature

1- bloc support 3- coulisseau
2- butée 4- vis de manoeuvre

Notice explicative

® Le but de la butée est d’offrir un point d’appui de hauteur réglable

® Lorsque I'opérateur manceuvre la vis (4), le coulisseau (3) se translate horizontalement
et provoque la translation verticale de la butée (2). La finesse du pas de la vis (4) ainsi
que l’inclinaison du biais de la butée (2) permettent un réglage précis de la butée (2)

.
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Module Assemblage dans ProE

Fichil Edtion Affichage Insertion  Analyse Infoymations  Applications  Qutls  Fepstre 2

i EE
B S

ifficher v | Configuration v |

PH O E Qe P o 60 0|00 L e

0 PATO0LFRTY

7 RIGHT

o TP

£7 FRONT
%4 PRT_CSYS_DEF
»

Insérer ici

% /PRT_CSYS_DEF
\

z

Inteligent v
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E zquizze

e oh B 51 I 0 O

Figce

Azzemblage

F abrication

Mize en plan

Formnat

F apport

Diagrannme

-
=
=
2
T}
=]
=

~ Soug-type
i*) Conception
() Echange
I W éification
() Plarification de processus

() Modéle CH
[_) Schéma de moulage

) Rep. simp. ext.

\

Marm |.-'-‘-.ssem|:||age

Itilizer le gabarit par défaut
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Module Assemblage dans ProE

Fichier  Edition  Affichage  Insertion  Analyse

Informations  Applications  Out

Wy

D=0&5
& 6 g

Afficher~ | Configuration v |

78 08 |
3 i
35 UE

[T] ASSEMBLAGEDUVERIN ASM

Plan, sutface, aréte ou point) de placement du plan

ol Outls  Fepftre 7
- FRRAG Sl 080014 e ®

A

ASM_TOP

ASM_FRONT. /

/

\SN\RG HT

/

Irteligent

Ajouter un composant a |’assemblage

Créer un composant en mode assemblage
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Ajouter un composant a I’assemblage

Ajouter un composant & I’assemblage

Afficher le composant dans une fenétre distincte . s
lors de la définition des contraintes L] ] e

— Référence de compozant

[ & |

— Référence d'azzemblage

Afficher le composant dans la fenétre d’assemblage x|
lors de la définition des contraintes

— Statut de placement

Aucune contrainte

k. ] Uisualiser] Annuler ]
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Les contraintes

| =3 [

Flacer ] Déplacer

p Connexions

— Contraintes

Contraintes [Décaage |

Aatornatioue S <fatl

Coller
Aligner
Inzérer
Fi El:lérE — Référence de compozant
T angent e |
Foint zur lighe
Foint sur surf
Aréte sur surf

Autornatique

— Référence d'aszemblage

| & |

— Statut de placement

Aucune contrainte

Yizualizer Annuler
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Exemple : Vérin hydraulique

Positionnement du premier composant (corps) dans le repére de I’assemblage

xf
|
| Mo Y :
Tl 4| wen @ el
=l

Ble Edt View Insert Analysis Info Ubities Window Help

Component Refersnce

=
st
& | [CORPS: Fiont

Assembly Reference

( & [[VERIN: Asm_front ‘

Flacement Status
’7Ftu Constrained

VERTN (Active) - Pro/... ‘- USEDISKPRO (E:) | [ ticrosoft Pawerpaint - ... | | « & W@ 0ss

TNO1 Automne 2004 Hocine KEBIR 39/45




Exemple : Vérin hydraulique

Assemblage de la tige de guidage avec le corps

[| YERIN (Active) - Pro/ENGINEER Educational Edition (for educational use only) B [ 5

Fle Edt Yiew Insert Analysis Info Applications Utiities Window Help =lEE

= - = - m— - - — R ;ou i 5 =
T H v

[E ENSEMBLETIGE - COMPONE i J Ld fmdd om J i3 w J L

Fle Edt Yiew Insert Analysis Info Utiiies Window Help

Flace | Move |

Constraints

I~
Coincidsrnt [
Coincidsrnt [

Component Reference
& |[GEDEGUIDAGE: Suface
Assembly Reterence

3 lEDHPS.SurIa:E

Placement Status —————————
Fully Constrained

oK Freview Cancel

4/ Démarrer VERIN (Active) - Pro/.. ‘s USBDISKPRO (E1) | [ Microsoft PowerPaint - ... | | « B BP0 1050
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Exemple : Vérin hydraulique

Assemblage complet

TNO1 Automne 2004 Hocine KEBIR




Changement de couleur d’un composant

[#] Betracer

Cmbrer

CErl4-R

|Ein:hier Edition  Affichage  Insertion  Analyse  Informations  Applications  Cukils  Fepétre 7

Orientation
Wisibilité

Eclater

uil Gestionnaire de vues

Couleur et apparence. ..

Configuration du modéle

Cptions d'affichage

TNO1

Automne 2004

Fichier  Matigre  Options

Fichier Matigre Options

Création
des couleurs

|ref_c:0|0r1

Azzemblage

Aucune sélection

Effacer
Appliquer [ modéle

I w Propriétés

Base | Mappage  Avancé
~ Couleur

J

~ Mettie en surbrillance

Aucune slection.

Appliquer D modéle

Baze | Mappage = Awancé
— Couleur

J

Fermer

Hocine KEBIR

— Mettre en surbrillance

Fermer ]




Vue éclatée — vue compactée

Vue compactée

Vue éclatée
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Vue éclatée — vue compactée

|Ei|:hier Edition [Efﬁchagek Insertion  &nalyse  Informations  Applications  Cutils  Fenétre
[7] Retracer Ckrl+R

Cimbrer

Cirienkation
Yisibilité

N T

1y @estionnaire de wues

Couleur ek apparence. ..

Configuration du modéle

AT
[L Wue éclakée
Cptions d'affichage > |

&
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— Compozant sélectionné
Lk [LEGOIFRT

— Tupe de mouvement

(*) Translater
() Copier poz
1 Eclat défaut

-
I
.,

i) Réinitializer

— R&férence de déplacement

| Entitétaréte | W |

l; | Aréte: P rrondi) LEGOT 2

— Incréments de déplacement

Translatinn| Lizze | W |

— Position

Relative

Annler | Fréférences |

Annuler |
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