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Schéma cinématique
Exercice 1 — Vé de réglage

Recherchez le schéma cinématique qui correspond au mouvement
de monté du Vé (2).
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Ve de Reglage

Le Vé de réglage est un mécanisme simple dont
la fonction est de positionner verticalement une
piece cylindrique. Le réglage de la hauteur du vé
se fait a partir de la rotation de I'écrou (5).

Schéma cinématigue:

» Identifiez les classes d’équivalence.

« Identifiez les liaisons et faites le graphe des
liaisons.

» Dessinez le schema cinématique en 2D.
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S Ecrou
4 | Goupille
3 | Axe
2 | Coulisseau
1 Corps
Rep. Nomenclature
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Ve de Réglage

Le Vé de réglage est un mécanisme simple
dont la fonction est de positionner
verticalement une piece cylindrique.

5 Ecrou
4 | Goupille
3 | Axe
2 | Coulisseau
1 Corps
Rep. Nomenclature
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Classes d’équivalences

Classes d’équivalences

Références des pieces

1 Corps 1
2 Vé 2,3,4
5 Ecrou 5

Graphe des liaisons

L. Appui plan

de normale (Cz)

L. Glissiére
d’axe (Az)

Auteurs : M. Picard & J. Fauré — INSA TOULOUSE

L. Hélicoidale
d’axe (Bz)
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L. Appui plan
de normale (Cz)

L. Glissiere
d'axe (Az)

L. Hélicoidale
d’axe (Bz)
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Schéma cinématique
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Schéma cinématique
Exercice 2 — Motoréducteur

Recherchez le schéma cinématique qui correspond a la
transmission de mouvement de l'arbre du moteur (3) a I'arbre de
sortie (12).
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Motoréducteur

| ecture de plan:
* Notez sur le dessin d’ensemble le
repere des pieces.

Schéma cinématique:

» |dentifiez les classes d’équivalence.

» ldentifiez les liaisons et faites le
graphe des liaisons.

» Dessinez le schéma cinématique en
2D.
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22 1 Pion de centrage

21 1 Arbre de sortie

20 1 Joint plat moteur / corps

19 1 Clavette arbre moteur

18 1 Roulement de gauche

17 1 Circlips extérieur

16 1 Joint a lévre

15 1 Roulement de droite

14 1 Circlips intérieur

13 1 Clavette

12 1 Roue de sortie Z=77m =2

11 1 Circlips intérieur

10 1 Circlips extérieur

9 2 Roulement a billes

8 1 Arbre intermédiaire Z= 39m=1,45/7Z2=18m=2

7 4 Goujon M10 x 20

6 4 Ecrou H M10

5 1 Moteur

4 1 Pignon moteur

3 1 Arbre moteur

2 1 Couvercle

1 1 Carter

Rl’oe Nb Designation

NOMENCLATURE

UtOUSE
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’ Z d’équivalences
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A L. Pivot
il z d’'axe (z)
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L. Pivot

3 e ﬂ L. Pivot daxe (2) Roues &
/ d’axe (z) denture
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L. Pivot
d’axe (z)

L. Pivot
d’axe (z)

21)

L. Pivot
d’axe (z)

O

Roues a denture
extérieure

Roues a denture
extérieure

Schéma cinéematique
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