MECANIQUE 7 Transmission des mouvements Cours

TRANSMISSION DES MOUVEMENTS

1 Roues de friction

1.1 Etude cinématique

y
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{X Soit R (O, 7., 7) un repere associé au bati 0.
Soient deux cylindres : 1, d’axe (Oy, Z) et de rayon
Ry, et 2, d’axe (O,?) et de rayon Ry, en liaison pivot
avec 0, d’axe respectivement (Oy, ?) et (O, ?), tel que
00, — (Ri + R,) Y.
Soit §R1(Ol,x_>1,y_1>,7) le repere associé a 1, avec o =
(?7 H) = (77 y—1>)
Soit %2(0,?2,55,7) le repere associé a 2, avec f =
(2. 73) = (V, 1)
On note I le point de contact entre 1 et 2, ou il y a
roulement sans glissement.

On note 6(1/0) = w7 et 6(2/0) =wy- 7
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1.2 Considérations technologiques :

Si l'effort a transmettre au niveau du point I est trop important, il y a risque de glissement.
On choisit alors une transmission par obstacle, plutot que par frottement : une dent.

e On utilise une roue dentée, appelée aussi pignon.

e Un ensemble de deux roues dentées (I'une me-
nante, 'autre menée) forment un engrenage.
Plusieurs engrenages composent un train d’engre-
nage.

Le mouvement relatif des roues dentées est
équivalent au roulement sans glissement de deux
cylindres I'un sur l'autre, appelé cylindres pri-
mitifs.

1.3 Géométrie d’une roue dentée

Un pignon est défini par :
e 7 :le nombre de dent
e m : le module (la taille) de la dent
e « : angle de pression
Schématisation :

Diametre primitif : diametre du
cylindre primitif

Diametre de téte : diametre
extérieur de la roue
Saillie=rayon de téte - rayon pri-
mitif (la taille de la dent)

Pas : longueur d’arc entre deux
dents.
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2 Engrenage simple

2.1 Engrenage droit
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Contact extérieur
entre-axe : a = % (2, + Z3)
Rapport de transmission : On choisit un sens de parcours (de 1 vers 2).
® w, = w : vitesse d’entrée (1)
® w, = w> : vitesse de sortie (2)

Contact intérieur
entre-axe : a = % (Zy — Z1)

Wy R, dy A
o (—1) R (—1) 7 Z
ws n H Zroues menantes

o U 12 /

Les surfaces axoides d'un engrenage hélicoidal sont
les mémes que pour un engrenage droit. La relation
cinématique est la méme. La représentation normalisée
est la meéme.
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2.3 Engrenage conique

Surface axoide : deux cones roulant sans glisser I'un sur
I’autre

& _ (_ 1 )p H Zroues menantes
We H Z roues menées

Representation normalisée :

e
= (d

Le train épicycloidal se compose de :
e planétaires

o satellite

e porte-satellite
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Formule de Willis : On choisit un sens de parcours (par exemple de 1, 'entrée, vers 2, la

sortie) :

Ws — wps — (_1>n H Zroues menantes
We — Wps H Zroues menées
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4 Autres procédés

4.1 Pignon - Crémaillere

Representation normalisée :
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4.2 Roue - vis sans fin

Representation normalisée :
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4.3 Poulie-courroie

> —>
\4

—_—
v Yr .
c: courroie

Les systemes de transmission par

chaine ou courroie fonctionnent

Xr sur ce principe : roulement sans

"> glissement entre la poulie et
I’élément flexible en A et en B.

—>
u

>
r: référence/

s: Poulie de sortie

e: Poulie d'entrée

Representation normalisée :
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