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M A N U E L DE 
T E C H N O L O G I E M E C A N I Q U E 

Resolument pedagogique, ce manuel de technologie mecanique 
constitue un outil de travail efficace destine aux eleves de CAP, BEP et 
Baccalaureats professionnels industriels : maintenance des vehicules 
motorises, maintenance des systemes industriels, carrosserie, 
electrotechnique, electronique, productique mecanique, etc. 

Agremente de nombreux schemas explicatifs, chaque chapitre presente 
une legon detaillee sur des systemes mecaniques concrets (relation 
entre les fonctions techniques des ensembles et sous-ensembles). Cette 
legon est suivie d'exercices d'application corriges. Les 25 lemons 
abordent les thematiques suivantes ; 

• dessin industriel, 

• analyse fonctionnelle et structurelle des systemes mecaniques, 

• metrologie, 

• guidages par roulement, 

• etancheite et lubrification des mecanismes, 

• transformation et transmission de I'energie, 

• statique, cinematique et dynamique, 

• materiaux. 

Ce manuel apporte ainsi aux eleves les competences theoriques et 
techniques necessaires a I'acquisition de la technologie en genie 
mecanique. 
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