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Les engrenages 

Un engrenage est un mécanisme composé de deux roues dentées. 
L’une des roues entraîne l’autre par l’action des dents qui sont successivement en contact. 
La roue qui a le plus petit nombre de dents est appelée pignon. 
Une combinaison d’engrenages est appelée train d’engrenages. 
Selon la position relative des axes, on distingue : 
 
 
Engrenage cylindrique à denture droite 

 

1 1 1

2 2 2

Z R D20
Z R D

10


     


 

- si contact extérieur 
+   si contact intérieur  

 

 
Engrenage conique à denture droite 

 

1 1 1

2 2 2

Z R D20
Z R D

10


     


 

 

 

 
Pignon crémaillère 

 

2 20 1R . V   

 

 
 
Roue et vis sans fin 

 

20 1

10 2

N

Z


 


 

 

 



PCSI-MPSI E.N.C.P.B. S.I.I 

  4 

Module m 
Deux pignons, roues, crémaillère et vis sans fin qui engrènent ensemble ont la même taille de dents. 

Nombre de dents Z   Diamètre primitif D  D m Z   

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Symbolisation cinématique des engrenages 
 

Engrenage à denture droite extérieur Roue et vis sans fin 

 

 
Engrenage à denture droite intérieur Engrenage conique 

 

 
 

 


