
 1 

S1 / UE2 / INGENIERIE MECANIQUE EN CONCEPTION DE PRODUITS 
 

FICHE 122 (Conception des produits : techniques d’analyse et de conception) 
PHI-F122-interface-pince-schrader//version du 13/01/2011/JG 

APPLICATION A LA CONCEPTION DE FORMES 

CONCEPTION D’UNE INTERFACE – MANIPULATEUR SCHRADER 

1 MISE EN SITUATION 

La perspective ci-dessous représente un manipulateur modulaire 4 axes Schrader permettant la préhension et la manipulation des 

pièces usinées. On se propose d’étudier la liaison de la pince avec le poignet lié à l’unité de translation horizontale.  

 
Cette liaison se fait par une pièce intermédiaire « interface » à concevoir en appliquant la méthodologie de conception de formes. 

2 ANALYSE FONCTIONNELLE DU BESOIN 

Diagramme de interacteurs (diagramme pieuvre) : 

FS1

INTERFACE
poignetpince

 

FS1 : (FP1) 

- assurer le positionnement sans mouvement relatif de la 

pince par rapport au poignet du manipulateur  

- garantir les conditions géométriques : 

* perpendicularité de l’arbre du poignet avec la face plane 

du corps de la pince  

* coïncidence de l’axe de l’arbre du poignet avec l’axe de 

l’alésage du corps de la pince 

- ne pas altérer les formes de ces deux pièces 

3 ANALYSE FONCTIONNELLE TECHNIQUE - CONCEPTION PRELIMINAIRE DE L’INTERFACE 

3.1 Cahier des charges de conception 
A partir de l'extrémité donnée du poignet (arbre du poignet) et des surfaces fonctionnelles de liaison du corps de la pince, 

réaliser la liaison encastrement démontable entre ces deux ensembles en concevant une interface en acier, usinée dans la masse. 

Les mises en position et maintiens en position de cette interface par rapport au poignet et à la pince devront être compatibles avec ces 

formes géométriques de ces deux composants. 

3.1.1 Diagramme FAST partiel pour la fonction de service FS1 

et développé au § 3.1.3 

 FT1 FS1 
- assurer le positionnement sans mouvement 

relatif de la pince par rapport au poignet 

du manipulateur 

- garantir les conditions géométriques : 

* perpendicularité de l’arbre du poignet avec 

la face plane du corps de la pince  

* coïncidence de l’axe de l’arbre du poignet 

avec l’axe de l’alésage du corps de la pince 

- ne pas altérer les formes de ces deux pièces 

  

Réaliser une liaison 

encastrement entre 

l’interface et la 

pince 

    

FT2 

  
 

Réaliser une liaison 

encastrement entre 

l’interface et le 

poignet  

3.1.2 Schéma technologique pour réaliser FS1 

interface

arbre poignet

corps pince

mip axiale

mip radiale

mip radiale

mip angulaire

clavette

map

map
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3.1.3 Diagrammes FAST complets (fonctions techniques et solutions constructives associées au schéma technologique) 

 FT11  FT111    SCA FT1 
Réaliser une liaison 

encastrement entre 

l’interface et la pince 
  

Assurer leur 

mise en 

position 

partielle 
  

Choisir les SF de 

contact 

prépondérantes     

Mip axiale : plan-plan de grande 

étendue 

            

   FT112    SCB 

 
  

 
  

Choisir les SF de 

contact 

complémentaires 
    

Mip radiale : cylindre –cylindre 

(centrage court) 

Ajustement φ H9h8 

            

FT113    SCC 
     

 

Déterminer la 

position des 

surfaces 
    

Perpendicularité entre le plan et 

l’axe du cylindre court 

            

 FT12  FT121  FT1211 SCD 
 

  

Assurer leur 

maintien en 

position 
  

Caractériser les 

surfaces de contact   

Choisir les 

matériaux des de 

la pièce interface 
 

Acier  interface- acier poignet 

(coef d’adhérence : 0.1) 

            

     FT1212 SCE 
 

  
 

  
 

  

Déterminer 

l'étendue des 

surfaces 
 

Vérifier que la pression de contact  

est inférieure pression admissible de 

non matage 

            

   FT122  FT1221 SCF 
 

  
 

  

Transmettre les 

actions mécaniques 

entre les 2 pièces 
  

Dimensionner les 

formes mini. de 

la pièce interface 
 

Vérification des conditions de 

résistance et de rigidité : hauteur de 

matière mini. sous les têtes de vis  

            

 FT1222 SCG 

       
  

Maintenir le 

contact entre les 

surfaces en 

contact 
 

Solutions technologiques de map (4 

Vis CHc M4) et utilisation de 

l’adhérence  

 

 FT21  FT211    SCA FT2 
Réaliser une liaison 

encastrement entre 

l’interface et le poignet 
  

Assurer leur 

mise en 

position 

partielle 
  

Choisir les SF de 

contact 

prépondérantes     

Cylindre-cylindre de grande étendue 

(mip radiale : centrage long 

ajustement φ H9h8) 

            

   FT212    SCB 

 
  

 
  

Choisir les SF de 

contact 

complémentaires 
    

Mip angulaire : clavette parallèle 

dans rainure moyeu interface et dans 

rainure arbre poignet 

Mip axiale ajustable : coïncidence de 

face extrême de l’arbre du poignet 

avec celle du corps de la pince 

            

FT213    SCC 
     

 

Déterminer la 

position des 

surfaces 
    

Plan médian de la rainure moyeu 

interface confondu ave plan 

diamétral de l’arbre poignet  

            

 FT22  FT221  FT2211 SCD 
 

  

Assurer leur 

maintien en 

position 
  

Caractériser les 

surfaces de 

contact 
  

Choisir les 

matériaux de la 

pièce interface 
 

Acier  interface- acier poignet 

(coef d’adhérence : 0.1) 

            

     FT2212 SCE 
 

  
 

  
 

  

Déterminer 

l'étendue des 

surfaces 
 

Pression de contact < pression 

admissible de non matage 

            

   FT222  FT2221 SCF 
 

  
 

  

Transmettre les 

actions méca. 

entre les 2 pièces 
  

Dimensionner les 

formes mini. de la 

pièce interface 
 

Vérification des conditions de 

résistance et de rigidité : hauteur de 

la fente pour pincement  

            

FT2222 SCG 

        
 

Utiliser des organes 

complémentaires 

pour transmettre 

des efforts  
 

Clavette pour sécuriser la 

transmission du moment par 

l’adhérence du pincement 

            

FT2223 SCH 

        
 

Maintenir le 

contact entre les 

surfaces en contact 
 

Solutions technologiques de map 

(déformation de l’interface par 

pincement par une vis CHc M4) et 

utilisation de l’adhérence :  

3.2 Travail préliminaire à la modélisation 
- sur la mise en plan à l’échelle 2 :1, identifier et surligner les surfaces fonctionnelles de liaison qui seront utilisées sur le corps de la 

pince et sur l’arbre du poignet 

- décider de la forme du brut disponible au magasin à partir de laquelle l’interface sera usinée. 

- tracer en perspective isométrique les surfaces fonctionnelles de liaison de l'interface avec le corps de la pince et avec l'arbre du 

poignet. Esquisser les formes minimales de l'interface (solides enveloppes). Localiser les organes filetés de map. 

- travail personnel : mise au net de l’ensemble conçu (définitions de l’interface et des liaisons encastrement avec leurs composants) 

en vue de face coupe AA, vue de gauche extérieure, vue de dessus extérieure et vue de droite en coupe passant par vis du pincement
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poignet

corps de pince 
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poignet

corps de pince
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représentation de la section de l'ensemble

( plan de coupe passant par l'axe de la vis 

du maintien en position du pincement)

colorier les surfaces

 fonctionnelles disponibles 
dessiner les solides 

enveloppes de matière

 

INTERFACE-MANIPULATEUR SCHRADER (ech.2 :1) 


