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Une liaison mécanique résulte de ........oovrevinenisesene e Les surfaces des pieces
ONE tOUJOUIS oottt e (écarts sur les dimensions, les positions, les orientations, les
formes, les états de surface).

Dans ce cours, NOUS PArIEroNS .......cvevereereereeieeie s st c’est-a-dire en supposant que :

- LES ot des surfaces de contact représentées n’ont aucun défaut

- La liaison se fait ....ccccccvvveevevevienenene (pourtant nécessaire au fonctionnement)

- 1N’y @ PAS v dans la liaison

- Les solides de la liaison sont des pieces complétement ...................... , he se déformant sous aucun effort

1) QUELQUES DEFINITIONS

UN SONIA@ INAETFOIIMADIE ¢ ... et et e et eee e et eee e e eeeees e eee e aee s eeneeereene

2) REPERE D’'UN CONTACT

- Le repere de référence

C'est 1@ rePEre lHé .....vuvecreeceeere ettt , généralement
au « bati » (piece fixe du mécanisme). En général, on choisit
UN TEPEIE oiieeieceeeeeeeertete e e stesreeeeesaessennns Le repere de référence
; Repére de
est SUPPOSE ..ottt référence

4

- Lerepere local

Cestlerepére lié ....covvevveeeneae.e. (un solide). On le choisit suivant

la méme orientation &nérale qUE .......cccoee e e cceeceecee e
X2

On indice les axes par le numéro de la piece correspondante. y2

Repeére local associé au poussoir 2
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- Représentation d’un repére dans le plan

3) CARACTERISTIQUES DES CONTACTS

a) Contact ponctuel

2o <z

Le contact entre les deux piéces se fait .....cceeeveeveeveereenrvenennen.

b) Contact linéique

Contact linéique rectiligne

y

===

Le contact Se fait SUM coeeeee et
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c) Contact surfacique

Surface plane Surface sphérique Surface cylindrique
Y Y Y

Le contact Se fait SUI coeeeeee e

4) DEGRES DE LIBERTE

Remarque : Lorsqu’on étudie le mouvement d’une piéce par rapport a une autre, on ne considere que ces
deux seules piéces en faisant abstraction des autres piéces constituant le mécanisme.

Le déplacement d’un solide par rapport a un autre peut se décomposer en 6 déplacements (maxi) :

3 e ——— (Tx, Ty, Tz)
3 e ———— (Rx, Ry, Rz)

Chacun de ces mouvements s’effectue suivant une direction donnée :
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On définit un tableau des mobilités qui met en évidence les mouvements possibles d’'un solide par rapport

a un autre:
T R 0 i e
Tx Rx
L B
Tz Rz
ON APPEIIE it e la liberté de mouvement .......ccccceveveveveennne.
................................................................... d'un solide par rapport a l'autre solide.
5) TABLEAU DES LIAISONS
Géométrie Degrés |Schéma normalisé , .
. Schéma normalisé en
Nom de la liaison des de Norme NF EN ISO 3952- .
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