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PARTIE A1 : ANALYSE  DE  FONCTIONNEMENT

















  
          Question A 1.2 :  On demande de compléter le nom des  classes d’équivalence cinématique


                                      (SE1,SE2,SE3…..) sur le schéma suivant :


	





SE ….








Question A 1.3 :





En vous aidant du schéma ci-contre, on vous demande de compléter le tableau


suivant en indiquant les degrés de liberté (par « 1 » s’il existe et par « 0 » s’il 


n’existe pas) et le nom des liaisons correspondantes.

















Liaison entre …�
Degrés de liberté�
Nom de la liaison�
�
SE2 et SE1�
Rx�
Ry�
Rz�
Tx�
Ty�
Tz�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
SE3 et SE2�
Rx�
Ry�
Rz�
Tx�
Ty�
Tz�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
SE3 et SE4�
Rx�
Ry�
Rz�
Tx�
Ty�
Tz�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
SE4 et SE1�
Rx�
Ry�
Rz�
Tx�
Ty�
Tz�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
SE5 et SE1�
Rx�
Ry�
Rz�
Tx�
Ty�
Tz�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�









Question A 1.1 : On demande de compléter les classes d’équivalence cinématique suivantes :


                           (Ne pas tenir compte des branches de frein (37 et 38))





On donne :  La mise en situation de la machine à cambrer DT1


		Les vues d’ensemble des 3 étapes de fonctionnement DT2


		La vue éclatée de la machine et sa nomenclature DT3


		Le dessin d’ensemble DT4 et  le schéma cinématique DR1





	SE1 	= { 1,2,3,………………………………………………………………..……





      ……………………………………………………………………….….. }





	SE2 	= { 4,………………. }





	SE3 	= { 10,………....  }





	SE4 	= { 7,………….…}





	SE5 	= { 5,……….…... }








DR1





�





DR2














 TOTAL :   /10








SE…..
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Y





Z














SE ….











SE……
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