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ll—Trm-'aiI demandeé : | /3 pts | .

A-1)Relier par une fléche chaque liaison par son symbaole et ses degrés de liberté correspondants

0T 3R s
Glissiere

R < Rotule >
1T OR <Encaﬁl‘remen>

0T 1R

1T+1R soni conjugués

0T R

B- En se référant i la description du hachoir a viande et a son dessin d*ensemble :
l-identifier les classes d’équivalence cinématique du hachoir en coloriant chacune d’entre elles par
une couleur différente : I /3pts

| Classe | A={1 B={2,...........} |C={10,....}]|D={11 E={T.........]

Couleur " Gris |

2-Compléter le tableau des liaisons entre les classes d’équivalence cinématique ,'z-,-‘_c,pt._;

liaison | Nature de surface de contact | Degres de liberte Nom de la liaison | symboles

Translation | Rotation

A/B Tx RBx

= T =5
Tz | Rz |

AlC Translation | Rotation
Tx 0 Rx |0
Ty 1 |Ry |1
Tz |0 [Rz |0
Translation | Rotation
Tx
Ty

Cylindrique

slation

Rotule
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U NOM ET PRENOM ! it isisnsmsssimemississsrssmssssmisssinsnsns GLASSE 1152

3-Compléter le graphe de liaison :

o

Hélicoidale

4-Compléter le schéma cinématique du hachoir i viande en indiquant les noms des classes
d’équivalence cinématique et en représentant les symboles des liaisons manquants
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Systéme étudié . HACHOIR A VIANDE MANUEL
I- Mise en situation:

Le hachoir & viande manuel est immobilisé sur une table par la vis (10) et le patin (11). La rotation de la
vis d’Archimede (2) manceuviée par la manivelle (3) et la poignée (7). permet au couteau (9) de hacher
de la viande ou tout autre produit alimentaire
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Bcler 12 Bague Plastique
Vis de blocage Acier 11 Patin Acier
Ecrou spécial Fonte 10 Vis de serrage Agier
Manivelle Fonte 9 Couteau Acier

Vis d'Archiméde Fonte a Passoire Acier

1 | Corps Fonte 7 Poignée Bais

Nb | Désignation Matiére | Obs | Rep | Nb | Désignation Matiére
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| 11-Travail demandé : [ 70t | .

A-1)Relier par une fléeche chaque liaison par son symbaole et ses degrés de liberté correspondants
0T 3R -
Glissiére -

L Rotule -él o
ITOR

Encastrement é: q‘-f_

0TIR ot elise: £ 4
IT+1R sont conjugués 2 _ﬁ_ é
0T OR <Hélim'l'{laie 0o

2) Définir une classe d*équivalence cinématique : | /1,5pts

-On appelle classe d'équivalence cinématique (C.E.C) ou groupe cinématigue, un
ensemble de piéces du mécanisme qui sont fixes les unes par rapport aux autres

pendant la phase de fonctionnament.
- EDSE Felerant & i uesurijrienn ou maonoir 8 v EImne en d S0 aessi o ensemie ;

l-identifier les classes d’équivalence cinématique du hachoir en coloriant chacune d’entre elles par
une couleur différente : [ /3pts

Chasse | A={L,4,8,12 "¢ | = = T,
Couleur : Gris |

2-Compléter le tableau des liaisons entre les classes d’équivalence cinématique /7,5pts

liaison | Nature de surface de contact | Degrés de liberté Nom de la liaison | symboles

Translation | Rotation
Tx

Cylindrique Pivot
o =5
A/C Transl i

Filetage/taraudage | | 1% Hélicoidale ._

A/B

Ty RH

=

Transl

Cylindrique Pivot

Sphérique ) Rotule
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wienes CLASSE 1152

U ROMET BRENDRA o il
3-Compléter le graphe de liaison :

Pivot = Pivot

Hélicoidale :

Rotule

4-Compléter le schéma cinématique du hachoir a viande en indiquant les noms des ¢lasses
d’équivalence cinématique et en représentant les symboles des liaisons manquants
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Définition : La meule manuelle se fixe sur un établie. Elle sert
3 affuter des outils de coupe.

La meule {14) serrée sur |"axe (3) est entrainée en rotation par
la main a I'aide de |la poignée (7], 'axe (B) et la manivelle (2).

Piéee | seule

A 1 |Axe E230
7 | |Poignie Bukélite 18 1 [Rondelle
_ 6 | 2 [VisCHe, Md-8 R M| 1 [Menle .
5 | |Couvercle 55Cra 13 I |Cuvette Cay
4 I |goupille cylindrigque 12 1 Vis de manoenvre
3 | |Axe C40 11 1 |Brimbale E280
2 I |Manivelle E280 10 2 |Ecrou H M6
| 1 [|Comps 5235 9 | 1 Rondelle plate
Rep | Nb | Désignation Mutigre Rep | Nb | Désignation Matiére
——
£ MEULE A MAIN Echelle 1:1

7114



| :_5_._;-_.,, d'un dessin d’ensemble

ravail demande :

Repérer sur la vue en perspective éclatée les
piéces constitutives de la meule en suivant la
nomenclature fournie au cartouche du dessin
d'ensemble,

I PARTIE B: Liaisons Meécaniques

1) Relier par une fleche chague liaison par son symbole

Hélicoidale

Pivot Glissant

Glissiere

Rotule

Pivot
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2)  Completer le tableau des liaisons suivantes :
Liaison Mobilité Désignation Symbole
3,1 --! ------ - T lati Rotati
..,-_;f'.-'.HF_. /.;a:_"/" "'/_;_--' rans on an
fﬁ SIS Tx | Tv | Tz Rx | Ry R
2707
11/12
; Translation Rotation
! Tr | Tv| T2 Be| By | B2
|
)
T T 1
e | 0
2/(3+4) I
[ Translation Rotation
— | = Tx | Tr| Tz| Rz | Ry Rz
=
A e
— P [
I”:’.:“'.l"' .'.r’.'::"‘:::"f | '::‘;
121
7 Translation Rotation
: | Z Ts | Tv| Te| Be| Ry | Bz
fuk .I =-?‘|
12/13
Translation Rotation
| Tx | Ty | Tz | Rx | Ry Rz
|
Etude des liaisons mécaniques :
3) Compléter les classes d'eguivalence cinematique A et B,
Nt i (T i - R F Ay, | R < (o O ¢ e b B YO o ) v F={13}

4) Remplir le graphe des liaisons en inscrivant les liaisons entre les différentes classes

®

(E)
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[ o= a1 S Classe - 1°AS...

5) Colorier sur le dessin d'ensemble (page 1/4) chaque CEC par une couleur.

6) Compléter le schéma cinématique de |'étau en indiquant le repére de chaque piéce :
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1“‘1“’ e d’'un dessin d’ensemble

- il d 6

Repérer sur la vue en perspective eclatée les
pigces constitutives de la meule en suivant la
nomenclature fournie au cartouche du dessin
d'ensembie.

1) Relier par une fleche chague lisison par son symbole

Hélicoidale | L 3 |.|—_/—|.$
Pivot Glissant |. m““ w7 A rép#

Glissiere | “ai” b
Rotule i - E I'é' $
" — 5
Pivot > : \%
L1]

3
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2) Compléter le tableau des liaisons suivantes :

Liaison Mobilité Désignation Symbole

i v, V

(77 Translation Rotation =
4%""""’?' Tl ol ule]r] R [‘_4_,L-k.{' __JI ‘

Translation]  Rotation l‘/ v
T Ty Te|l Ra| my] e |10 |
4-'1 (_: - 7 ._r d [ J..-'-.-"..‘i x\{‘ =1 d 1’__Li
v Vv
Translation Rotation _
— Ta ] Ty ] Tz| Bx | Ry | Rz 4 .
ﬁ’f Olele |dlo | ¢ P“"“"‘L( I"[ ]'
= ;
it
|
L ' L .-'.
] Translation Rotation .
| To| Tn] Tel Ba| Ry | Re H{.‘JLLL.p.'t r-'}ﬁ ({-‘ __,Z oo
é i Al4]10|o]|L]n —di s
T i)
12/13 V v
Translation Rotation t
i Ta| Ty | Te | Rz | Ry | Rz [ & i 42
( { O Jd 4 ‘{ Le L{( I

Etude des liaisons mécanigues :
3) Compléter les classes d'équivalence cinématique A et B.

A={18,6uup B={2.-3--,-i+-v-~'5;-'-‘-'. wZdly;  C={7); D=(11); E={12}; F={13)

4) Remplir le graphe des liaisons en inscrivant les liaisons entre les différentes classes

F‘?_ﬂ.‘ri.utc - HE ELLL'J-I{J.I'J‘;
oG

?.i._,'l.rL.-"l] ﬂh :,'h.h,l.-r\jI £
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Définition : La meule manuelle se fixe sur un établie. Elle sert
a affuter des outils de coupe.

La meule [14) serrée sur ['axe (3) est entrainge en rotation par
la main a I'aide de la poignée (7], I'axe (8) et la manivelle (2).

A |

A L

[
I ]
[
f | PARNTE
I
N |
I
L}
Pigce | seule
Z
i 1 |Axe E380 |
ki | |Poignéc Bakéhie 15 | 1| [Rondelle .
6 | 2 |VisCHe, M&8_ = 4 |1 [Mee =
5 | |[Couvercle 5503 13 | |Cuvette _ sl
4 | 1 |goupille cylindrigue 1 12 [ 1 |Vis de manpeuvre =
1|1 |Axe Cao 1| 1 |Brimbale E280
| 2 | Mamivélle E280 L1 2 Ecrou H,M&
| 1 I |Comps 5235 9 .1 Handcilcplaﬂ:
Rep | Nb | Designation Matiére | Rep | Nb I Désignation | Matidre |
= MEULE A MAIN Echelle 1:1
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Classe : 1"AS...

5) Colorier sur le dessin d'ensemble (page 1/4) chaque CEC par une couleur.,

6) Compléter le schéma cinématique de I'étau en indiquant le repeére de chaque piece :
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