Nom : Exercice
Prénom :
Classe : Cinematique

La pince schrader est un systéme pneumatique permettant de maintenir un objet.

Ouvrir le dossier « pince schrader »
Ouvrir le fichier « pince » 13] 1 [Joint forique
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Ensemble A : {1, 7,9,10,; 11,13}
Ensemble B : {2, 3,4}

1 1 [Zorgs

Rep| Nio|Designation

Ensemble C : { 5 supérieur }
Ensemble D : { 5 inférieur }

Ensemble E : { 8 supérieur, 6 }
Ensemble F : { 8 inférieur, 6 }

Q1 : Compléter le nom des ensembles sur le schéma cinématique
ci dessous.

Ensemble ...
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Q2 : Compléter texte explicatif du fonctionnement de la pince schrader.

L'ensemble fixe est I'ensemble ................. (A BouC)

Ce systeme fonctionne avec de I'énergie ..., (Manuelle, électrigue ou pneumatigue).
L'actionneur de ce systéme est un Verin ... (Simple ou double) effet.

La ligison entre I'ensemble B et I'ensemble A est une ligison ... (pivot, glissiére
ou pivot glissant)d' axe ............. (x, youz)

La liaison entre I'ensemble E et I'ensemble A est une ligison ... (PIVOT, glissiére
ou pivot glissant)d' axe ................ (x, youz)

La liaison entre I'ensemble F et I'ensemble A est une li@ison ..., (PIVOT, glissiére
ou pivot glissant)d axe ... (X, y ou z).

Lorsque l'on envoie de l'air dans I'ensemble A, I'ensemble B ... (se transiate ou
pivote ) suivant I'axe X et 1a PiNCe ... (SOUVIE OU S€ fErme)

Le ressort permet le retour des piéces en position initiale. La pince est alors ..o, (ouverte

ou fermée)

Q3 : Indiquer la nature des mouvements suivant:
MvT ENSEMDIE B /ENSEMDICIA * «orersrreresersnreuesernueuesaesssesesanssesen ssueeses snsuse essnsnseses snsueeses snsnsesrnenesans e
AAVT ENSEMDIE B /@NSEMDICIA * «ovevvrreresersaueuesannreuesaesasesesansaseses snsaeesesansasesesansanesessnsnseses snssneansseneeses e
MVT ENSEMDIE F /@NSEMDBIEIA * cvvvverererareuesansreuesanssueuesansasesesansnnesesansaseaes anssnesesansnsesessnssnesessnesessesssenes

MVT .
ensemble C /ensemblE:iA & «ooeeenitiiiiiiii it e e e e s e e se e s ae e s e s e e s e neenes

Q4 : Déterminer et tracer les trajectoires sur la représentation fermée de la pince (annexe 2).
TA,ensembIe B /ensemble A *
TD,ensembIe E /@NSEMBIE A * crenvereeersnmtuesentnte esastee e etateees satee ces she e eesere e st saees eesneaes sas b aes ens nrenes
TB,ensemble E /@NSEMDIE A * <reueeermutmretnatuee e eutuestes erebes et srebes et b es et e es eas b ees sasee s sas it eesene e eas
TF'gnsemble E /@NSEMDIE A * cvveverrrumemreueeresenstesanssos st seutesesaesaesans ss ssnete nee e aes aesans ensane srenteeeaenvenens
TE,ensembIe F /ensemble A
Tclgnsemtﬂe F /ENSEMBIE A * crevvererertriueseitite it et e etateees satee et bt b esa b e et b es eebbeaes st b aes sas srenes

TG'ensemblg F /ensemble A b ettt uee et eeeeeeeeetee bt bttt eeseeeeeeteeteenaebe—s e aeeaeeaes eerenteeaneenaeeeesaeeaes

Q5 : Positionner sur la représentation ouverte de la pince (annexe 2) les points : A;B;C;D.E;F.6

Q6 : Déterminer la distance maximum entre le point Fet G : .................mm




