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Le système étudié est utilisé en atelier afin d’assurer un appui correct d’une pièce sur une table de machine-outil ou un marbre. Mip partielle.
[image: image8.png]



[image: image9.wmf][image: image10.png]



[image: image11.png]



[image: image12.png]



Fonction globale : le système étudié doit assurer le dégauchissage correct de la pièce (quelque soit sa forme) par rapport à la table.
Solutions :  



· Montage d’usinage

· cales diverses 

· cale réglable : solution retenue.
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Définition d’un schéma cinématique :

[image: image14.bmp]Un schéma est une représentation simplifiée d’un ensemble d’éléments organisés en familles de pièces tel que tous les éléments de cette famille n’ont aucun mouvement les uns par rapport aux autres.

Cette famille de pièces s’appelle ensemble d’éléments cinématiquement équivalents. En classe on parlera aussi de classes d’équivalences (définie plus tard) ou d’ensembles rigides monoblocs ou enfin de familles de pièces.
Classement des éléments de la cale réglable en familles de pièces :
Entourez les repères correspondants aux familles E1, E2, E3, E4.

Coloriez de la même couleur les familles sur la perspective ci-dessous.
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Nous allons maintenant déterminer la possibilité de mouvement des différentes classes d’équivalences par rapport aux 3 directions (OX, OY, OZ), et les surfaces qui autorisent la liaison ainsi crée entre chaque ensemble cinématiquement équivalent. 
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  Liaison entre l’ensemble E1 et E2
	Mouvements possibles
	Surfaces définissant la liaison
	Symboles normalisés 
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Liaison entre  l’ensemble E1 et E4
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  Liaison entre l’ensemble E3 et E4
( Attention :il y a des mouvements combinés)
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a) Tableau d’analyse des liaisons :

	Classes d’équivalences
	Degrés de libertés
Nom de la Liaison
	Surfaces en contacts

	E1 = { 1,

(bleu)

E2 = { 2

(rouge)

E3 = { 6
(vert)

E4 = { 4
(noir)
	
	


b) schéma cinématique :



Le système vis écrou permet la transformation d’un mouvement de rotation en un mouvement de translation et sous certaines conditions un mouvement de translation en un mouvement de rotation.
a) ÉTUDE DU SYSTÈME VIS-ÉCROU 

	Codes du tableau :

Rappel des différents cas de mouvements issus d’un système VIS-ÉCROU.
	- la vis ou l’écrou
	peut tourner autour de l’axe Ox
	Rx = 1

	
	- la vis ou l’écrou
	ne peut pas tourner autour de l’axe Ox
	Rx = 0

	
	- la vis ou l’écrou
	peut se déplacer en translation suivant l’axe Ox
	Tx = 1

	
	- la vis ou l’écrou
	ne peut pas se déplacer en translation suivant l’axe Ox
	Tx = 0


	
	VIS
	ÉCROU
	EXEMPLE D’UTILISATION

	N° du cas
	Rot (Rx)
	Trans (Tx)
	Rot (Rx)
	Trans (Tx)
	

	1
	0
	0
	1
	1
	

	2
	0
	1
	1
	0
	

	3
	1
	1
	0
	0
	

	4
	1
	0
	0
	1
	


Dans le cas de la cale réglable, identifions :

· L’écrou : le coulisseau repère 4.
· La vis : la vis de commande repère 6.
CONFIRMER le N° du cas du système vis-écrou étudié : 
.

Schématisations
Le nom de la surface qui assure la liaison entre la vis et l’écrou : 

INFO : on appelle pas  d'une vis ou d’un écrou : la distance entre deux sommets consécutifs d’un même filet.


Remarque :

Dans la cale réglable, pour une rotation d'un tour de la vis la cale pentée taraudée se déplace d’une distance correspondant à celle du pas.
1 TOUR  DE VIS                  translation de l’écrou de la valeur du pas.  (mm)

diamètre nominal de la vis de commande : M10  le pas est p = 1, 5 mm.

Combien faut-il de tour pour faire avancer le coulisseau de 3 mm ?

Nb tours =         /     =        tours.
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7.Schématisation:





3.Liaisons usuelles :
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Système étudié : la cale réglable





Mise en situation :
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8.Analyse du système vis écrou:
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2.Préparation du schéma :
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