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SCIENCES INDUSTRIELLES POUR L’INGENIEUR 

DC5_Analyser et caractériser le mouvement dans les mécanismes 

 

Les transmetteurs de mouvement "usuels" 
 

Sommaire 

I. LES TRANSMETTEURS DE MOUVEMENT ROTATION-ROTATION ............... 2 

I.1. RAPPORT DE TRANSMISSION ................................................................................................................................ 2 
I.2. FAMILLES DE TRANSMETTEURS ............................................................................................................................. 2 
I.3. ROUE DE FRICTION .............................................................................................................................................. 2 
I.4. LES ENGRENAGES ............................................................................................................................................... 2 

I.4.1. Généralités .................................................................................................................................................... 3 
I.4.2. Engrenages à train simples ........................................................................................................................... 3 
I.4.3. Engrenages à train épicycloïdal .................................................................................................................... 4 
I.4.4. Engrenages coniques.................................................................................................................................... 5 
I.4.5. Système roue vis sans fin ............................................................................................................................. 5 

I.5. POULIES COURROIE – PIGNONS CHAINE ............................................................................................................... 5 

II. LES TRANSMETTEURS DE MOUVEMENT ROTATIONTRANSLATION ...... 6 

 

 

 
Dans un système, l’énergie issue du convertisseur est rarement directement utilisable par l’effecteur, il faut 

adapter, transformer cette énergie, c’est le rôle des transmetteurs. 

Dans ce cours nous verrons les transmetteurs usuels dont les représentation cinématique et les lois 

entrée-sortie seront à connaitre. 

La modélisation de la transmission-transformation de l’énergie se représente sous forme de blocs 

fonctionnels avec : 

• Caractéristiques de l’énergie d’entrée du bloc (grandeurs flux et potentiel) 

• Caractéristiques de l’énergie de sortie du bloc (grandeur flux et potentiel) 

• Loi E-S cinématique 

• Loi E-S énergétique (rendement) 

 
  

Source 

d'énergie 

ALIMENTER 
AGIR 

Chaîne d'énergie 

Matière d'œuvre 

entrante 

Matière d'œuvre 

sortante 

DISTRIBUER CONVERTIR TRANSMETTRE 

Assemblage démontable 
Guidage en rotation - translation 
Accouplement, embrayage, limiteur 
de couple, frein 
Poulies, courroies, engrenages 
Système vis-ecrou 
Transformateur plan 

Transmetteur 
• Loi entrée / sortie 

• Relation entre les vitesses 

• Rendement 
• Relation entre les puissances 

Energie d’entrée Energie de sortie 
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I. Les transmetteurs de mouvement Rotation-Rotation 

I.1. Rapport de transmission 

Selon la fonction du transmetteur et la valeur du rapport de transmission entre la vitesse de sortie 𝜔𝑠/0 et la 

vitesse d’entrée 𝜔𝑒/0, on parle de réducteur ou de multiplicateur de vitesse. Cette relation est également 

appelée loi entrée-sortie. 

 
Rapport de transmission<1 

 
Rapport de transmission>1 

 

Remarque : 

On trouve régulièrement dans les documents constructeurs et dans certains sujet, une information du type 

rapport de réduction :𝒓 = 𝟏𝟎 

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

 

I.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) 

• Poulies courroie lisse (ex : alternateur de voiture) 

• Engrenage (ex : boite de vitesse) 

• Pignon chaîne (ex : vélo) 

 

I.3. Roue de friction 

Axes parallèles 

R
o

u
e

s
 d

e
 f

ri
c
ti

o
n

 

 
 

 

 
 

 

 

I.4. Les engrenages 

Un engrenage est constitué de deux roues dentées (petite roue=’’pignon’’, grande roue=’’roue’’ ou 

couronne’’) qui engrènent l’une avec l’autre. La géométrie de la denture permet d’obtenir la même 

cinématique que celle obtenue par deux roues de friction correspondant aux cercles primitifs. 

  

Réducteur  
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ
< 𝟏 

𝜔𝑒 0Τ  𝜔𝑠 0Τ  

Multiplicateur 
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ
> 𝟏 

𝜔𝑒 0Τ  𝜔𝑠 0Τ  

Roues de friction 

𝒓 =
𝝎𝟐 𝟎Τ

𝝎𝟏 𝟎Τ
= −

𝑫𝟏

𝑫𝟐
 

𝜔1 0Τ  𝜔2 0Τ  
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I.4.1. Généralités 

 
 

Le module (exprimé en mm) caractérise la forme de 

la dent. Les deux roues dentées doivent avoir 

même module pour engrener. 

 

 

I.4.2. Engrenages à train simples 

Axes parallèles 
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Engrenage 

𝒓 =
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ
= (−𝟏)𝒚

𝒁𝒆

𝒁𝒔
= (−𝟏)𝒚

𝑫𝒑𝒆

𝑫𝒑𝒔
 

𝜔𝑒 0Τ  𝜔𝑠 0Τ  

Engrenage 

𝒓 =
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ
= (−𝟏)𝒚

𝒁𝒆

𝒁𝒔
= (−𝟏)𝒚

𝑫𝒑𝒆

𝑫𝒑𝒔
 

𝜔𝑒 0Τ  𝜔𝑠 0Τ  

Train d’engrenages 

𝒓 =
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ
 

 
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ
= (−𝟏)𝒚.

𝒑𝒓𝒐𝒅𝒖𝒊𝒕 𝒅𝒖 𝒏𝒐𝒎𝒃𝒓𝒆 𝒅𝒆 𝒅𝒆𝒏𝒕𝒔 𝒓𝒐𝒖𝒆𝒔 𝒎𝒆𝒏𝒂𝒏𝒕𝒆𝒔

𝒑𝒓𝒐𝒅𝒖𝒊𝒕 𝒅𝒖 𝒏𝒐𝒎𝒃𝒓𝒆 𝒅𝒆 𝒅𝒆𝒏𝒕𝒔 𝒓𝒐𝒖𝒆𝒔 𝒎𝒆𝒏é𝒆𝒔
 

𝜔𝑒 0Τ  𝜔𝑠 0Τ  
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I.4.3. Engrenages à train épicycloïdal 

Axes  parallèles 
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Formule de Willis 

𝝎𝟏/𝟎 − 𝝎𝒑𝒔/𝟎

𝝎𝟑/𝟎 − 𝝎𝒑𝒔/𝟎
= (−𝟏)𝒚.

𝒁𝟑

𝒁𝟏
 

 

 

 

 

 

 

 

  

Engrenage épicycloïdal 

𝒓 =
𝝎𝟑/𝟎

𝝎𝟏/𝟎
= −

𝒁𝟏

𝒁𝟑
 

𝜔1 0Τ  𝜔3 0Τ  

Engrenage épicycloïdal 

𝒓 =
𝝎𝒑𝒔/𝟎

𝝎𝟑/𝟎
=

𝒁𝟑

𝒁𝟏 + 𝒁𝟑
 

 
𝜔3 0Τ  𝜔𝑝𝑠 0Τ  

Engrenage épicycloïdal 
 

𝒓 =
𝝎𝒑𝒔/𝟎

𝝎𝟏/𝟎
=

𝒁𝟏

𝒁𝟏 + 𝒁𝟑
 

 

𝜔1 0Τ  𝜔𝑝𝑠 0Τ  
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I.4.5. Engrenages coniques 

Axes concourants 
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I.4.6. Système roue vis sans fin 

Axes parallèles non concourants 
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Exemple, vis à 3 filets : 

 

 

 

 

 

I.5. Poulies courroie – Pignons Chaîne 

Axes parallèles par lien flexibles 
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Engrenage 
 

𝒓 =
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ
=

𝒁𝒆

𝒁𝒔
=

𝑫𝒑𝒆

𝑫𝒑𝒔
 𝜔𝑒 0Τ  𝜔𝑠 0Τ  

Engrenage 

𝒓 =
𝝎𝒔 𝟎Τ

𝝎𝒆 𝟎Τ

=
𝑵𝒐𝒎𝒃𝒓𝒆 𝒅𝒆 𝒇𝒊𝒍𝒆𝒕 𝒅𝒆 𝒍𝒂 𝒗𝒊𝒔

𝑵𝒐𝒎𝒃𝒓𝒆 𝒅𝒆 𝒅𝒆𝒏𝒕𝒔 𝒅𝒆 𝒍𝒂 𝒓𝒐𝒖𝒆
 

𝜔𝑣𝑖𝑠 0Τ  𝜔𝑟𝑜𝑢𝑒 0Τ  

Poulies courroie 
 

𝒓 =
𝝎𝒔/𝟎

𝝎𝒆/𝟎
=

𝝋poulie menante

𝝋poulie menée
 𝜔𝑒 0Τ  𝜔𝑠 0Τ  

Pignons Chaîne 
 

𝑟 =
𝝎𝒓𝒐𝒖𝒆/𝟎

𝝎𝒑𝒊𝒈𝒏𝒐𝒏
=

𝒁pignon

𝒁roue
 

 

𝜔𝑟𝑜𝑢𝑒 0Τ  𝜔𝑝𝑖𝑔𝑛𝑜𝑛/0 
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II. Les transmetteurs de mouvement RotationTranslation 

Rotation  Translation 
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Condition de roulement sans glissement 
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Attention aux unités 

• 𝜔𝑒/0: vitesse de rotation en 𝑟𝑑/𝑠 

• 𝑝: pas de la vis en m 

• Rq: on utilise souvent 𝑉 = 𝑁𝑒/0. 𝑝 en 

exprimant 𝑁𝑒/0 en tr/s ou en tr/mn. 
 

On peut également transformer un mouvement de rotation en translation à l’aide d’un système pignon chaîne 

(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 chaîne. 

 

P
o

u
li

e
s

-C
o

u
rr

o
ie

 

P
ig

o
n

s
-C

h
a

în
e
 

  

 
 
 

 

 

Pignon-Crémaillère 
 

𝑽𝒔/𝟎 = 𝝎𝒆/𝟎. 𝑹𝒑 𝜔𝑒 0Τ  𝑉𝑠/0 

Vis-Ecrou 
 

𝑽𝒔/𝟎 =
𝝎𝒆/𝟎

𝟐. 𝝅
. 𝒑 

𝜔𝑒 0Τ  𝑉𝑠/0 

Poulies courroie 
 

𝑽𝒔/𝟎 = 𝝎𝒆/𝟎. 𝑹𝒑 𝜔𝑒 0Τ  𝑉𝑠/0 

𝑅𝑝 

𝜔𝑒/0ሬሬሬሬሬሬሬሬԦ 

𝑉𝑒/0
ሬሬሬሬሬሬሬԦ 


