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Liaison pivot
Guidage en rotation

Exercice : 1
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PROF 5.1

Etude technologique du Montage des roulements

1.Compléter le tableau par le nom de la liaison , le symboleet la solution constructive

laknlil

Nom de la liaison Symbole Solution constructive
S5etl6
5et8
2.Compléter letableaurelatif a la liaison entre 8 et5.
Liaison entre MIP MAP O Compléte O Partielle

ODémontable OlIndémontable
O Directe O Indirecte

8eth O Par obstacle O Par adhérence
O Rigide O Elastique

3. Envous aidant du dessin d’ensemble donner le nom et la fonction des piéces suivantes:

5. Compléter le schéma par:

Fonction....
Fonction....
Fonction....

a. Le symbole normalisé des éléments assurant le guidage en rotation de 'arbre (5)/(16).

b. I'emplacement des arréts latéraux de ces éléments.
s
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Exercice : 1

Liaison pivot
Guidage en rotation

Etude technologique du Montage des roulements

_1_. B A
| @

IIII _\'\.‘
- L :
g b
T —
v 7
5 .‘f — g

Remarque:

5

|ll rlf 'I.l
: / : £ =
I ' ;f//*%-;"--“———ﬁ“, Bxey ¥ I
: lll.' ¥ ’,-" P ""‘llrr - /- / i ar A
; 6 f

Les roulements et les
joints sont exclus des
classes d'équivalenc.
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1.Compléter le tableau par le nom de la liaison , le symboleet la solution constructive
Nom de la liaison Symbole Solution constructive
. Roulement a billes a contact
5et16 Pivot g radial 15 et 17
5 et8 Encastrement — Vis d’assemblage 14
2.Compléter letableaurelatif a la liaison entre 8 et5.
Liaison entre MIP MAP B Compléte O Partielle
Vi BDémontable OlIndémontable
- - 1S : i
f lind O Directe B4 Indirecte
8et5 surfaces cly dnque d’assemblage O Par obstacle B Par adhérence
etplane 14 H Rigide O Elastique

v’ piéce 11:clavette

Cel={16,1,2,3,6,9,10,11,12,13}

Fonction: Eliminer la rotetion de 12 /16.

5. Compléter le schéma par:

a.
b.

3. Envous aidant du dessin d’ensemble donner le nom et la fonction des piéces suivantes:
v’ piéce 15:Roulement a billes a contact radial Fonction: Guidage en rotation de 5/16

v’ piéce 13:Ecroua encoches Fonction:Empécher la translation du roulement 15 /16.

4..Envous aidant du dessin d’ensemble ajouter deux piéces par classe d'équivalence, en excluant tous les joints.

Cel={54,8,14,18)}

Le symbole normalisé des éléments assurant le guidage en rotation de 'arbre (5)/(16).
I'emplacement des arréts latéraux de ces éléments.
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Exercice :2 S
A partir du dessin d'ensemble ci dessous repondre aux questions suivantes
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1. a partir du dessin d’ensemble Donnerles Noms et la fonction despieces suivantes
Nom de lapiece Fonction
7
2
2.Compléter le tableawar le nom de la liaison , le symboleet la solution constructive
Nom de la liaison Symbole Solution constructive
9etl
let3
6et3
4.Pour ce montage, préciser les types d’ajustement.
ENtre 2 et 1 .
ENtre 2 et 3.
5.. Compléter les classes d’équivalence Compléter les classes d’équivalence
Cel={1, s, } 1 3

2

N4
2 B
6.Le galet 3 est guidé en rotation par les roulements 5 et 2 P (L |é/

Indiquer sur le schéma les obstacles axiaux par des petits
rectangles pleins.
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Exercice :2

Liaison pivot

Guidage en rotation
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1. apartir du dessin d’ensemble Donnerles Noms et la fonction des pieces suivantes

Nom de lapiece Fonction
8 Vis de pression 8 [Réaliser la liaison encastrement entre 1 et 9
7 Circlips Eliminer la translation de 5/1
2 Roulement a billes Guidage en rotation de 3 /1

2.Compléter le tableawpar le nom de la liaison, le symboleet la solution constructive

Nom de la liaison Symbole Solution constructive
9etl Encastrement — Vis de pression 8
let3 Pivot ==} Roulement 2 et 5
6et3 Encastrement _L Vis d'assemblage

4.Pour ce montage, préciser les types d’ajustement.

Entre 2 et 1: Ajustement glissant.

Entre 2 et 3: Ajustement avec Serrage.

5.. Compléter les classes d’équivalence Compléter les classes d’équivalence

Ce1={1,7,8,9}
Ce2={3,4,6}

6. Le galet 3 est guidé en rotation par les roulements 2 et 5
Indiquer sur le schéma les obstacles axiaux par des petits

rectangles pleins.
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Dans le but de découvrir certaines solutions techniques retenues par le constructeur pour le déplacement au sol du robot et s’initier
au principe de commande des moteurs de traction pour effectuer un trajet type, on vous demande de réaliser les taches suivantes :

Tache: Identification des composants du dispositif de déplacement au sol et appréhension de son fonctionnement

Vue 3D du Systéme d’entrainement droit

Le systeme d’entrainement droit est constitué principalement de trois classe d’équivalences CE1, CE2 et CE3.

En vue 3D

En vue 3D éclatée

CE1l

CE2

CE3 @
@)

Dessin 2D, 3D éclaté et nomenclature montrant les constituants de la classe CE1 en liaison avec CE3

Nomenclature

11 3 Vis
10 5 Vis
9 1 Rondelle de centrage
8 1 Pneu
7 1 Bague entretoise
6 1 Rondelle de montage
5 1 Couvercle extérieur
4 2 Roulement a billes a contact radial
3 1 Jante
2 1 Axe de la roue
1 1 Corps
Rep. Nb. Désignation

1 6 4 7 5 2 8 3 9
10
lil

11

lakhlil
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Surfaces de I'axe 2 de la roue qui peuvent réaliser le MIP
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Exercice 2

A partir du Document Ressource voir page précédente

Q.1 . Quel est le nom de la liaison entre les classes d’équivalences CE2 et CE3 ? Donner le nom de la solution utilisée 0,50 pt
pour la réaliser.

Liaison entre Nom de la liaison Nom de la solution pour la réaliser

CE2etCE3 | ...

Q.2 . Quel est le nom de la liaison entre les classes d’équivalences CE1 et CE3 ? Donner le nom de la solution utilisée 0,50 pt
pour la réaliser.

Liaison entre Nom de la liaison Nom de la solution pour la réaliser
CEletCE3 | .o
Q.3 . Parmi la liste des pieces de la nomenclature, donner les reperes de deux pieces qui appartiennent a la classe 1,00 pt

CE1 et de deux piéces qui appartiennent a la classe CE3

Classe d’équivalences Repeére de piéces
1 | lakhlil
cCE3s |
Q.4 . Quelles sont les surfaces de I'axe 2 de la roue parmi la liste proposée qui permettent de réaliser le MIP de la 0,75 pt

liaison entre 2 et 3 ? Entourer les bonnes réponses.

S1 S2 S3  S4 S5 S6 S7 lakhlil
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Exercice 2 co("e

A partir du Document Ressource voir page précédente

Q.1 . Quel est le nom de la liaison entre les classes d’équivalences CE2 et CE3 ? Donner le nom de la solution utilisée 0,50 pt
pour la réaliser.

Liaison entre Nom de la liaison Nom de la solution pour la réaliser

CE2 et CE3 Glissiere Deux formes cylindriques

Q.2 . Quel est le nom de la liaison entre les classes d’équivalences CE1 et CE3 ? Donner le nom de la solution utilisée 0,50 pt
pour la réaliser.

Liaison entre Nom de la liaison Nom de la solution pour la réaliser
CE1 et CE3 Pivot Roulements
Q.3 . Parmi la liste des pieces de la nomenclature, donner les reperes de deux pieces qui appartiennent a la classe 1,00 pt

CE1 et de deux piéces qui appartiennent a la classe CE3

Classe d’équivalences Repeére de piéces
CE1l Zr 3: 6r 7; 8r 9 Iakhl”
CE3 1' 5
Q.4 . Quelles sont les surfaces de I'axe 2 de la roue parmi la liste proposée qui permettent de réaliser le MIP de la 0,75 pt

liaison entre 2 et 3 ? Entourer les bonnes réponses.

s1 S2 @ S5 S6 @ lakhbil
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Exercice 4

Etude technologique moteur
moteur asynchrone triphasé
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Etude technologique moteur moteur asynchrone triphasé

Exercice 4

Q.1 Compléter sur le D.Repl’actigramme du moteur asynchrone triphasé.

A\ 4
v

&2 Le dessin d’ensemble du D.Res permet de dégager du point de vue cinématique que le
moteur asynchrone triphasé est composé de deux sous ensembles ou classes d’équivalence : stator 6 et rotor 7.

Q2.2 Donner les reperes des pieces constituant chacune des classes d’équivalence.

Classes d’équivalence a compléter :  Les pieces 4, 19 et 22 sont considérées hors-classes.

lakhlil
(Stator) :{ B

(Rotor] = { T e e et e e et e e et et et et et 2 2t eea 2 2t et e2a 2 et sea 22 et ste sue 2t see et st nen et st et ern

Q2.8 Préciser le mouvement du rotor par rapport au stator et donner le nom de la liaison entre ces deux sous ensembles.

Q2.5 Indiquer sur le schéma ['emplacement des arréts en translation des bagues intérieurs et
extérieurs des roulements par des petits réctangles pleins ( 1 ) :

% %

ventilateur Coté

A accouplement
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Etude technologique moteur moteur asynchrone triphasé

Exercice 4

Q.1 Compléter sur le D.Repl’actigramme du moteur asynchrone triphasé.

ov
yeC
cof

Energie électrique — — _ Energie mécanique
Convertir I'énergie électrique en de rotation

> énergie mécanique

v

— > Pertes

Moteur asynchrone
@2 Le dessin d’ensemble du D.Res permet de dégager duwpoint aevue crmematique que te

moteur asynchrone triphasé est composé de deux sous ensembles ou classes d’équivalence : stator 6 et rotor 7.

Q2.2 Donner les reperes des pieces constituant chacune des classes d’équivalence.

Classes d’équivalence a compléter :  Les pieces 4, 19 et 22 sont considérées hors-classes.

lakhlil
(Stator) :{ 6 1,3,8,9,12,13,15,16,17,18,20,21

(Rotor) = {7, 2,5,10,11,14

Q2.8 Préciser le mouvement du rotor par rapport au stator et donner le nom de la liaison entre ces deux sous ensembles.
Mouvement de rotation , liaison pivot
Q.24 Précision des bagues montées avec jeu et des bagues montées avec serrage : lakihlil
Les bagues intérieures sont montées avec serrge

Les bagues extérieures sont montées avec jeu

Q2.5 Indiquer sur le schéma ['emplacement des arréts en translation des bagues intérieurs et
extérieurs des roulements par des petits réctangles pleins ( 1 ) :

y L

e
ventilateur v, 7 Coté
A accouplement
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