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1 ) Mise en situation.
  On se propose à partir de différents systèmes techniques, d'analyser les solutions constructives permettant de réaliser des assemblages démontables.

Q :
Pour chacun des assemblages proposés, on vous demande :

1. pour la mise en position…


· de colorier en rouge les surfaces assurant la mise en position


· de préciser le type de prépondérance
(on fera apparaître en rouge sur la figure, les axes et les éléments caractéristiques)


· d'indiquer les degrés de liberté restants après la MIP.

2. pour le maintien en position…


· de colorier en vert les surfaces et les éléments assurant le maintien en position


· de préciser le type de maintien en position

· d'indiquer les degrés de liberté restants après le MAP.


· de décrire la solution de maintien en position
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2 ) Réducteur RI 40.
  Le mécanisme proposé permet de changer l'axe de rotation,
en modifiant les caractéristiques du mouvement.

2.1 )
Liaison Flasque / Corps
[image: image2.jpg][image: image3.png]



· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz
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2.2 )
Liaison Bouchon / Corps
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· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz
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3 ) Sécateur Infaco.
  Ce mécanisme permet d'assurer la taille des vignes,
sans se fatiguer, grâce à un moteur électrique.

3.1 )
Liaison Contre-Lame / Corps
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· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz
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3.2 )
Liaison Couvercle / Corps
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· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz
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3.3 )
Liaison Lame / Axe
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· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz
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4 ) Trottinette.
  Ce mécanisme permet d'assurer le déplacement avec un effort réduit,
d'individus de tailles diverses, en milieu urbain.

4.1 )
Liaison Potence / Embase
· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz
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· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz
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4.2 )
Liaison Axe / Corps
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· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz
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4.3 )
Liaison Poignée / Tube
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· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description
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	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz


4.4 )
Liaison Tube / Potence


· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description

	degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz


4.5 )
Liaison Potence / Etrier


· Mise en position

	prépondérance
	degrés de liberté

	plan
	(
	cylindre
	(
	autre
	(
	

	droite (
	(
	angulaire
	(
	conique
	(
	Tx
	Rx

	droite //
	(
	longitudinal
	(
	hélicoïdal
	(
	Ty
	Ry

	autre
	(
	autre
	(
	autre
	(
	Tz
	Rz


· Maintien en position

	Obstacle
	(
	Adhérence
	(


Description

	degrés de liberté

	

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	Tz
	Rz



























































