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Mots-clés

Formes techniques

Les pièces mécaniques sont de formes des plus diverses, malgré leur multiplicité, il est possible 
de distinguer un ensemble de forme géométrique de base qui constitue le vocabulaire technique 
du mécanicien.

Ce vocabulaire usuel résulte des fonctions techniques que doivent réaliser les pièces et par 
conséquent des procédés d’obtention utilisés pour réaliser ces formes.

On peut citer par exemple pour le moulage  : les arrondis, les congés… ou pour l’usinage  : 
les chanfreins, les alésages…

La liste suivante n’est pas exhaustive. Elle constitue simplement un minimum et pourra s’enri-
chir du vocabulaire propre à chaque métier ou filière de la mécanique.

Arrondi  Rainure en queue d’aronde Rainure en vé

Bossage  

Rainure droite  Trou oblong

Chanfrein
Tenon

Rainure en té

1 Vocabulaire technique
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Fiche 1 • Vocabulaire technique

Congé Filetage Taraudage

Lamage

Méplat Gorge

Collet

Épaulement

Arbre

Chanfrein

Chanfrein
intérieur ou 

fraisureChambrage

Épaulement
intérieur

Alésage
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Mots-clés

Perspective, cavalière, isométrique.

Le croquis à main levée utilise généralement la représentation en perspective. C’est l’outil de 
communication le plus performant et rapide entre l’expression d’une idée et sa représentation. Il 
permet d’expliquer et de comprendre rapidement les formes, la géométrie, la construction d’un 
mécanisme ou d’une pièce.

1. DÉFINITION
Les perspectives sont des techniques de représentation dont le but est de représenter un objet 
(schéma, pièce, mécanisme…) à trois dimensions sur une surface (un plan, ou une feuille).

2. DOMAINE D’uTILISATION
On utilisera la représentation en perspective à chaque fois que l’on cherche à se faire com-
prendre rapidement sur l’aspect général d’un objet. Cet objet peut être un schéma, une pièce, 
un mécanisme, une machine, etc. 
L’objectif est de pouvoir se représenter l’objet en volume à partir d’une représentation plane 
(dessin sur une feuille par exemple). 
Elle offre la possibilité de voir simultanément trois faces de l’objet en une seule vue. 

Exemples d’utilisation
Les exemples sont multiples. On retrouve souvent les perspectives pour illustrer ou visualiser un objet 
dans des catalogues, dans les dessins de définition comme vue complémentaire, dans les notices de 
montages ou de maintenance. 

 Vue éclatée d’une webcam

Capteur
Cmos
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z

x
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y

L2
B3

B2

B1

Schéma cinématique

2 Perspectives
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Fiche 2 • Perspectives

Croquis d’une pièce en perspective

3. TyPES DE PERSPECTIVE

Il existe de nombreux types de représentation en perspective, les plus utilisés sont la perspective 
cavalière et isométrique.

Perspective cavalière Perspective isométrique

4. LA PERSPECTIVE CAVALIèRE 

a) Définition

La représentation en perspective cavalière est la projection oblique d’un objet sur un plan. La 
face principale est parallèle au plan de projection. 

La perspective cavalière donne une représentation peu réaliste de l’objet (déformation 
importante). 

p Cube projeté

Direction oblique
de la projection Cube
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Fiche 2 • Perspectives

b) Règles
•	La perspective cavalière est normalisée. 
•	La face principale de l’objet est représentée en vraie grandeur et sans déformation. Les 

autres faces sont déformées. 
•	Les fuyantes sont à 45°. Suivant la position de cet angle, plusieurs points de vue sont 

possibles. 
•	On choisira l’orientation donnant le plus d’informations sur les formes de la pièce. 
•	Sur les autres faces, les éléments (droites, cercles, etc.) sont représentés en demi-grandeurs. 

Fuyante

d

α

∅d

l

0
45°

l

d
2

l
2

y

x

z

c) Méthode
La perspective cavalière est simple et facile à dessiner. Elle est très utilisée pour des croquis 
rapides sur une feuille quadrillée à petits carreaux.
Tout en respectant ses propres règles, une perspective cavalière se dessine en utilisant la même 
démarche que pour une perspective isométrique présentée ci-après.

Attention à représenter votre contour aux bonnes dimensions par rapport au plan choisi.

5. LA PERSPECTIVE ISOMÉTRIQuE

a) Définition
La perspective isométrique est une technique de représentation du volume d’un objet sur une 
surface pour laquelle les trois directions de représentation ont la même importance. 
La représentation en perspective isométrique est la projection orthogonale d’un objet sur un 
plan. 
La perspective isométrique donne une représentation assez réaliste de l’objet.

P


