Engrenages

(Corrigés des applications)




Application 1:

Déterminons le rapport de réduction de ce réducteur.
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Z,= 60 dents
Z,p= 17 dents
Z, =80 dents
Z,= 60 dents
Z,»= 30 dents

Z,5= 50 dents
P : Petite
G : Grande




Application 1 (Corrigé):

= Schema synoptigue de transmission:

Engr. cyl. Int /\ Engr. cyl. Ext Engr. cyl. Ext
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= Rapport de réduction:
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Application 2:

Le moteur 208 entraine en rotation
la vis sans fin 209 qui entraine la
roue 210a. La vis sans fin 210b
entraine a son tour la roue 203.

Cette rotation sera ensuite

transformée en une translation de
204 par le systeme vis-écrou 203-
204.

Pour Z,,,=49 dents ; Z,,4=1 filet ,
Z,10p=2 filets et Z,,,,=20 dents,

déterminons le rapport des vitesses

(en valeur absolue) de 209 et 203.



Application 2 (Corrigé):

= Schéma synoptique de transmission:

) Roue et vis sans fin m Roue et vis sans fin _
Entree ( 209 >( 210 Sortie
209 — 210a U 210b — 203

= Rapport de reduction:
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Application 3 : Déterminons la loi entrée-sortie (en valeur absolue) du mécanisme ci-dessous :
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Application 3 (Corrigé):

= Schéma synoptiqgue de transmission:

Vis-écrou

Engr. cyl. Ext /\ Engr. conique
12 - 21 \2/ 23 — 32

= |a loi entrée-sortie en valeur absolue:

Va|  [Va] |w3

On’ a W1 - ws| o,
| Va| _ Pas w3| _ Zu2 X Zzg
D’autre part (1)3 27.[ et w1 221 X 232

Py X Z15 X Z53

: V.| =
D’ou 1A 27 X Zp1 X Zay ||

de pas P;,

@ Sortie



Application 4:

On donne, sur la figure les schéma cinematique Corps 7

minimal du réducteur épicycloidal, dont la Satellite 11

geométrie est telle que les nombres de dents des ,
Porte satellite 9

roues (10) et (11) sont identiques: Z,, = Z;,

Arbre moteur 10

Determiner en fonction de Z;, le nombre

de dents Z-, puis calculer le rapport de

fransmission:
g
r=—
W10

* g et wqg sont les vitesse de rotation de 9 et
10 par rapporta 7




Application 4 (Corrigé): :

= Schéma synoptigue de transmission:

Engr. cyl. Ext Engr. Cyl. Int .
Entrée @ bl >@ alintd @ Sortie
10 — 11 \__/ 11—7

Planétaire d’entrée : Arbre moteur 10
Planétaire de sortie : Corps 7

Satellite 11

Porte satellite 9

= La formule de Willis permet d’€crire :

Wpian. Sortie — Wps (—1)" [1Zinenantes

Wpian. Entrée — wps HZmenéeS

Alors W7 — @9 _ _ 410 (1)
W19 — Wo Zy




Application 4 (Corrigé): :

= |_a condition géométrique de montage:

Z7 — ZlO + 2211 OI’ ZlO — le
Alors | Z; = 3Z1 | (2)

)

= Calculde: r= PN Avec wqg et wqg sont les vitesses de rotation de 9 et 10 par rapport a 7 (7 lié au bati)
10
O - Cl)g 1 Cl)lo - 0)9 (1)10
W10 — Wo 3 Wq Wq
1
Alors r = Yo _ 2



