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Mise en situation :

Le dispositif étudié transforme un véhicule Coupé en Cabriolet, en repliant le toit dans le coffre.

Coupé

Ce dispositif est constitué des mécanismes de toit escamotable droit et gauche et des panneaux de
toit. Les deux mécanismes sont fixés sur la caisse du véhicule. Les panneaux mobiles avant et arriére sont
fixés sur ces deux mécanismes.

Fonctionnement :

Jonneou mobile avant 7'

Position toit fermé - Position toit en
(( 7 cours d’ouverture
\\\\\\ , /‘/“

/

- Les sous ensembles 0, 1, 2,3, 4, 5, 6 et 7 composent le mécanisme de toit escamotable.

- Les liaisons en A, B, C, D, E, F, H et I sont des liaisons pivots.

- Le support ( est fixe par rapport a la caisse du véhicule.

- Le panneau mobile avant 7’ est fixé ( liaison encastrement ) sur le levier 7.

- Le panneau mobile arriére 5° est fixé ( liaison encastrement ) sur le bras plié 5.

- Sous I’action du vérin 1+2 et par I’intermédiaire des biellettes 3 et 4, le bras plié 5 est mis en mouvement
de rotation autour de D par rapport au support 0 fixe. Ce mouvement de § entraine avec lui le levier 7 et le

bras coudé 6. Le bras coudé 6 est en mouvement de rotation autour de C par rapport au support 0 fixe.
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Nom des sous-ensemble

Désignation

MECANISME DE TOIT ESCAMOTABLE
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Tableau de tolérances pour Alésage et Arbre,
Valeurs des écarts données en micrométre.
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Liaisons cinématiques

Translalion et

' rotation conjuguées
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‘ Degrés | _ g Symbole
Nom de | e | Mouvements |- _ 2L _ Exemples
la Haison }-'_(-‘db%’tl*;:‘ - relatifs | Représentation.plane |Perspective
Encastrement 0 Translation L i ﬁ
ou Fixe Raotation . l—“—l
Piéces assambiées par vis
Translation l (\AS?
Pivot 1 { . g 4} *L(m( D
Rotation l ' T\
(Principe)
-
Translation <7
Glissiére 1 L ﬁ]
Rotafion — |
(Principe)
Translation ~
Hélicoidale 1 Rotation VA

{vis + Ecrou)

>
g7
°l
I
g
>

Translati T
ranslation
Pivot glissant] 2 C\%%
Rotation %
(F’_ril‘lcipel)
Sphérique a 9 Translation e
doigt Rotation
Translation P :«}*
Appui plan 3 EE;I ,,,../I
Rotation _ P
// 1 - -
T an ti )) f/_F_
Rofule 3 ra S \gig;gn {\
ou sphérique Rotat;on q I\
Linéaire \ \'P/r hnslation £
annulaire ou 4 ' th\j'l
sphére- Rotation E:[_/_,_.»-f"
Linéaire Translation (
" "N E— L0
rectiligne ) . £
Rotation Q
-
Ponctuelle ou 5 Translation
Sphere-plan Rotation Ew»;_ij
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