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Matiére d'eeuvre
entrante
1

Chaine d'énergie
Source

L
Assemblage démontable
Guidage en rotation - translation
Accouplemenp, embrayage, limiteur Matiére d'euvre
de couple, frein sortante
Poulies, courroies, engrenages

Systéme vis-ecrou

Transformateur plan

Dans un systéme, I'énergie issue du convertisseur est rarement directement utilisable par I'effecteur, il faut
adapter, transformer cette énergie, c’est le réle des transmetteurs.
Dans ce cours nous verrons les transmetteurs usuels dont les représentation cinématique et les lois
entrée-sortie seront a connaitre.
La modélisation de la transmission-transformation de I'énergie se représente sous forme de blocs
fonctionnels avec :

o Caractéristiques de I'énergie d’entrée du bloc (grandeurs flux et potentiel)

e Caractéristiques de I'énergie de sortie du bloc (grandeur flux et potentiel)

e Loi E-S cinématique

e Loi E-S énergétique (rendement)

w Energie de sortie
e Loi entréee / sortie
e Relation entre les vitesses

e Rendement e

e Relation entre les puissances

Energie d’entrée
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|. Les transmetteurs de mouvement Rotation-Rotation

|.1. Rapport de transmission

Selon la fonction du transmetteur et la valeur du rapport de transmission entre la vitesse de sortie wg/, et la
vitesse d’entrée w, o, On parle de réducteur ou de multiplicateur de vitesse. Cette relation est également
appelée loi entrée-sortie.

Réducteur Multiplicateur
We /0 we/O Ws /0 We/o0 we/O Ws /o
Rapport de transmission<1 Rapport de transmission>1

Remarque :

On trouve régulierement dans les documents constructeurs et dans certains sujet, une information du type
rapport de réduction :r = 10

Il s’agit dans ce cas la d’'un coefficient-facteur de réduction.

[.2. Familles de transmetteurs

On peut classer ces transmetteurs en deux grandes familles :

Transmission par adhérence Transmission par obstacle
¢ Roues de friction (ex : home trainer) e Engrenage (ex : boite de vitesse)
e Poulies courroie lisse (ex : alternateur de voiture) e Pignon chaine (ex : vélo)

[.3. Roue de friction

Axes paralleles

Roue 2 Roue menée )
e Xa .
s ~ 5 Roues de friction
B . %o W2/0 D,
Pl Tr= = —-—
s — wW1/0 D, —>
1)
) I : W1/0 W2/0
3 Roue 1 —~= *
@ 5y & %0 Xp
\ Roue menante

|.4. Les engrenages

Un engrenage est constitué de deux roues dentées (petite roue=""pignon”, grande roue="roue” ou
couronne”) qui engrénent 'une avec lautre. La géométrie de la denture permet d’obtenir la méme
cinématique que celle obtenue par deux roues de friction correspondant aux cercles primitifs.
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.4.1. Généralités

[ cercles

primitifs

diamétres primitifs d: et dz
rayons primitifs n et r

' P Le pasp est le

contact

point de

cercle primitif |

| circonférence = nd = p.7,|

méme pour les
deux roues,

Les deux cercles primitifs
roulent I'un sur I'autre sans
glisser en | point de contact.

m (7 +7a)

a=n+n=

1.4.2. Engrenages a train simples

5 7 =24dents /

_§’—| pas:p=mnm

A 4

Remarque: le module m est défini par le rapport
du pas sur le nombre pi:

il en résulte que:

nd=pZ=nmZ

d=mZ |

_pa_ P
b

Le module (exprimé en mm) caractérise la forme de
la dent. Les deux roues dentées doivent avoir
méme module pour engrener.

Axes paralléles

1] Engrenages droits i denture lnnh, ou hglmmdak
5 schématisation NI E 04-1
2 -
= Engrenage
Q e D pe
& = =(= 1)y =15
0 > “’8/ 0 Dys —>
() {
2 | )i E We /0 Ws/0
e i e Tilodle | derture on chavrons
o g i
L
Engrenages droits avee roue intéricure
e e STt Sehématisaion K E G411
0 : ' En rena e
8 o (. grenag
> / - e e
g 3 [ re o SV 2p
< | N —> we/ 0 Dys —»
o = \
Lﬁ £ We /o Ws/0
rr;ue intérieure : “""-——,——-' —
H ’
Train d’engrenages
a w
[0} s/0 d
g We/ = — s/0
We/0
5 — / >
3 .. L, Ds/o _ 1y produit du nombre de dents roues menantes
=§ entrée zz ‘ 4z | e ' sortie S We/o " produit du nombre de dents roues menées
3 |z iz,
c '
®
o
'_
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1.4.3. Engrenages atrain épicycloidal

Axes paralléles

satellite X

P5: porle
satellite |-

Formule de Willis

Engrenage a train epicycloidale

——— - W1/0 — Wps/o (1) Z3
v W3/ — Wps/0 Zy
planélaire 1 — i
il aneétaire 3 [ £ -.-lL_. )
Porte-satelhtes bloqué: Nes=0 ns 21 1
Le train fonctionne en réducteur classique m o Z—_ = C_
avec une roue d'inversion intercalée (2). 3 3
satellite 2 Schémas
3
) —
@—l—l Engrenage épicycloidal
2
W30 74
=—L_ps —> - A —>
= - w Z
1 @1/0 1/0 3 W3/0
Zi
3
73
T o
variante | B variante 2
Planétaire I bloqué: . =0 nes_ 723 C3
C'est une variante du planétaire 3 bloqué n3  7Z1+73 Crs
satellite 2 — 32— | Schémas
3
2z Engrenage épicycloidal
r= Wps/0 _ 4 3
PS I w3/0 Z,+12Z4 ’
-
: w3/0 Wps/o
Z1
Z3
T2
variante 2
vanante 1
Planétaire 3 bloqué: 13 =0 es 71 C1
Clest le mod_e d’e fonctl.(l)nner_nent le plus m 7Zi+73 Crs
usuel du train épicycloidal simple. .
satellite 2 37 Schémas
3
2|z Engrenage épicycloidal
> r wps/O zZ 1 >
w = =
1 1/0 (1)1/0 Zl + Zg @ps/o
Z1
Z3 % 3
= variante | b= variante 2
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[.4.5. Engrenages coniques

Axes concourants

I TN ] ]

[ /, \\,;\\\;@ // A\ \\ \‘ \‘// l'
S SN : L - .
o bY% NI Engrenage conique / \
c /f\\ I§§ Lpﬁ Schématisation NF E 04-113 [ N Engrenage
5 | i —— )
) S N
2 | o gl — | — _ @50 _Ze _Dpe —
c /OO D We /0 - -7 = w
o {f/ : \/( \'\}/@ \\ \\ | denture en spirale ef wes0  Zs DPS s/0
? \\\\ A\ 4\//6\// Ellsgicnagcs coniques %H
w \ — Dessins normalisés NF E 04-113 :

et angle quelconque (différent de 90) [

1.4.6. Systeme roue vis sans fin
Axes paralléles non concourants
c Engrenage & roue et vis sans fin 4 /T ) _D_
= dessins normalisés NF E 04-113 i .
7 p T L Engrenage
- sch 1 L) Ds/o

2 . s \ / Wyis/o |[T=—"— Wroue/0
g f W s We/o
) \ _ Nombre de filet de la wvis
q.>J " Nombre de dents de la roue
=]
o
o

Exemple, vis a 3 filets :

[.5. Poulies courroie

— Pignons Chaine

Axes paralleles par lien flexibles

o Poulie
2 Poulies courroie
=)
3
8 Courroie crantée r = S / 0 — (ppouhe menante
= We/o - - Wg /0
S We /0 P poulie menée s/
8 Indication éventuelle sur le type de courroie :
Courrole plate Courroie ronde O Courroie trapézoidale v Courroie crantée =\_s/~\_/~
R Pignon
Entraxe = ey R_ moteur e
Roue
o Sones menée s Pignons Chaine
£
© oy Y
5} ‘ S ‘ > wroue/O szgnan >
0 Wpignonfo T = = ®roue/0
S Différentes technologies de chaine _ » * * 4 | A wpl‘gnon ZI'DUE
c 7 !
= < 4 Indication éventuelle sur le type de chaine
o L Y E¢
'l Y A
;2 j. Chaine 4 maillons ~———-
E |
m - vy Chaine 4 rouleaux  1——F
n n Roue Chaine a dents N
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ll. Les transmetteurs de mouvement Rotation&Translation

Rotation < Translation

Engrenage roue et Iu |\|| uIL.l I }'j]g(s,‘ll(,]gs,‘ fj((‘lil
° : avec crémaillére Pignon_Crémai"ére
— eximailline }-4—L / Schématisation
< g o j ' NFE UIJf-lwn
R [ ————— S —> _ —>
hg_" E . | We/o Vs/O = We¢/0- Rp Vs/o
— m Dessins normalisés|
&) | ‘ NFE 04-113
o e o e H
Condition de roulement sans glissement
Vis-Ecrou
En un tour, 1a vis avance de la longueur du pas
—> —>
=}
o We/o V = We/o Vs/0
o s/0 2
9 .
< 1
E AR,
> f Attention aux unités
‘{iei]”m“e@ o W Vitesse de rotation en rd/s
e p:pasdelavisenm
® Raq: on utilise souvent V = N, ,.p en
exprimant N, en tr/s ou en tr/mn.

On peut également transformer un mouvement de rotation en translation a I'aide d’'un systéme pignon chaine
(cordeuse de raquette) ou poulie courroie (Control_X), dans il n’y a pas de modification de la vitesse de
rotation entre les deux poulies et on reprend le mouvement de translation sur la courroie ou la chaine.

—_—
’ﬁ Chariot Vero
p

Poulies courroie

2 0
e (E R — Poulie motrice
5 ®©
o5 A
33 (@ — o (O))w | o >
[ e —
3 g / We/o VS/O = we/O-Rp Vs/o
= > kN
s \
77’7- \; Courroie ﬂrT
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