Cinématique des engrenages — THEME 2 - Révisions

CINEMATIQUE DES ENGRENAGES

1. Programmateur

On se propose d'étudier un programmateur horaire
journalier permettant I'amét et la mise en marche
d'appareils électroménagers.

= Principe de fonctionnement

Mateur

Un moteur
synchrone entraine en
rotation un disque S par
l'intermédiaire d'un réducteur.
Le disque effectue 1 tour en
24 heures. |l est muni sur la
périphérie de segments, ce
qui permet une
programmation de 1/4 heure
en 1/4 heure. Les segments
provoguent la rotation dune
came C agissant sur deux
lames de contact. Lorsgu’un
taquet arrive en contact avec
la came, il la fait toumer
de 1/8#m= de tour, ce qui
provogue [ouverture ou Ila
fermeture du circuit.
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La perspective ne préjuge pas de la disposition réelle des engrenages.

=« Wise en service

= Introduire le programmateur dans la prise secteur et brancher I'apparell electnigue
sur la prise programmateur. Régler I'appareill & commuter sur marche. Les mises en
marche/arrét de l'appareill seront effectuées automatiquement par le programmateur en
fonction du temps réglé.

= Pour la mise en marche, pousser les segments vers le centre du programmateur.
= Pour la mise en amét, tirer les segments vers l'extérieur du programmateur.

Les pieces 1 a 6 sont des roues dentées, dont on donne ci-dessous les nombres de dents :

=1 Zim=18 Fia=1 L21=24 £2:3=30 Za2=60 Faa=12
Zar=60 Lap=12 =60 Lee=12 Zeis=60 fas=15 F5=120

Remargue : on note Z; le nombre de dent de la piéce j dans son contact avec la piéce j, alors
qu’on note Zi le nombre de dent de la piece i dans son contact avec la piéce k.

Q1- Calculer le rapport de réduction de chaque train d'engrenage (Expression littérale
et Application numérigue).
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Q2- Calculer le rapport global de la transmission r, (Expression littérale et Application

numerigue).
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La fréguence de la roue de programmation est Ns = 1tr / 24h.

I Q13- En déduire la fréquence de rotation de I'arbre moteur Nu.

La vitesse de rotation d'un moteur synchrone est déterminée par la fréquence du secteur
d'alimentation et du nombre de paires de pdles équipant le rator (nombre de paires d'aimants).
N, = 60 _f

p

My - vitesse de rotation du moteur en trfmin

f: fréquence du secteur d'alimentation
p - nombre de paires de pdles

I Q4- Déterminer le nombre de paires de péles du moteur.

Q5- Calculer le nombre de segments de programmation pour obtenir le temps
minimum de commutation d’'un quart d’heure.
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2. Réducteur a 2 éetages

Schéma cinéematique :
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Zy =25 dents; ¥, = 30 dents; I, = 18 dents; Iy, = 77 dents
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L

I Q1- Déterminer le rapport de transmission k = Z2[° en fonction des nombres de dents.

ey fo

I Q2- Faire l'application numénque.

3. Boite de vitesse de tracteur
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La sélection de la vitesse (parmi 3 possibles) se fait grace au levier qui déplace le baladeur
par l'intermédiaire d’'une fourchette. (voir 3 figures ci-dessous)

Vitesse i1 (batadeur 2 8 gauche) Vilesse n*2  (bafedmur 3 au miiau) Vitesse n°1 (baladaur 2 & droite)
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Z, = 25 Zi =16 Z'=34 Z,=31 Zh = 40 Z¥ =22
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Q1- Déterminer les 2rapports de fransmission k = =228t ap fonction des nombres de
Yenrrie
denis.
I Q2- Faire l'application numérique.
4. Réducteur 2 étages (Bis) 1

Cn souhaite que les axes des pivots d'entrée et de sortie soient coaxiaux.

Z1=31, £25=52, L2=17, Z3=79 Arbre

Module engrenage 1-2a : my=1,5 mm

de

- sortie {3}

Rappel : D=m_7Z == —T—

I Q1- Déterminer le rapport de transmission de ce réducteur. At L)

zlh
I Q2- Déterminer 'entraxe ai.z.
Q3- Déterminer le module m2 de l'engrenage 2b-3 pour que les
arbres d’entrée et de sorfie soient coaxiaux. - i

EZu

Remargue - A I'aide de cormrection de denture, il est possible de réaliser presque n'importe quel
module |
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5. Transmetteur

Soit le mécanisme suivant :

O

A

—

AN

el
Al
[}f]

p——

| Q1- Expliguer le fonctionnement.
I Q2- Paramétrer ce fransmetteur.

I Q3- Déterminer la loi entrée-sortie.

6. Réducteur épicycloidal

Le reducteur représente ci-dessous est utilisé trés frequemment. Il a l'avantage de
pouvoir offrir un rapport de réduction relativement important dans un encombrement assez

réduit.
A ——t— Satellite 2
I-é o A Porte Sarellites 3
@
a R":_' C H3
' e | & [N e—
0 | [ "e— R1I - | ] Te—

L Plamétaire intériew 1

R / | Planétaire extériew 0

L'arbre d'entrée est le planétaire 1 qui engréne avec le satellite 2, lui-mé&me engrenant
avec la couronne 0. L'arbre de sortie est le porte-satellite 3.

Q1- Etablir la relation 38 =f(Z, 7,

1]

Q2- Exprimer %=g(z )
Wy
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7. Réducteur DITO-SAMA

L’&tude porte sur un batteur melangeur alimentaire.

Données -

MNaog =150 t¢/min @45 = 160 mm Py =34 mm

Zin=19 Z:=23 Zo =65

Q1- Déterminer le rapport de réduction Nyg

410

Q2- Déterminer le rapport de réduction Now

170

Q3- En déduire le rapport de réduction Nano

470
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8. Treuil-palan de pont roulant

On s’intéresse a un freuil-palan de pont roulant. Il est constitue
d'un ensemble moteur + réducteur + tambour qui met en
mouvement par lintermédiaire de cables une poulie sur laquelle
on retrouve un crochet. L'objectif est de cette étude est de venfier
une performance du réducteur dont on donne un extrait du cahier

des charges fonctionnel ainsi que le modéle.

Exigences Critéra Niweau |
iz Rappart de réduction réducteur < 0,05
Mbde | Module Diamnétre
dents 2 [mm} primitif [mm}
| Pignon 1 2 |
| Roue 2 2 d, =102
| Couronne Oa 123
| Pignon 3 3 d; = 63
| Roue 4 34
| Couronne Ok 91
Q1- Compléter le tableau ci-dessus

Q2-

| Qs-

Déterminer

Iiftéralement,

en indiquant les nombres de dents, les
modules et les diametres primitifs
mangquants.

en

fonction du nombre de dents, le

rapport de réduction du reducteur.
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Faire l'application numéngue et conclure vis-a-wis du cahier des charges.
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9. Secateur électrique

Les viticulteurs coupent 8 & 10 heures par jour. lls répétent donc le
méme geste des millions de fois avec un sécateur. Le sécateur
developpe par la societé Pellenc permet notamment de réaliser 60
coupes de diamétre 22mm par minute. L'ensemble sécateur
electronique PELLENC est constitué d'un sécateur électronique,
d'une mallette source d'energie, d'une sacoche avec harnais et

ceinture et d’'un un chargeur de batterie.

Systéme réel

S'.rstemt vis écrou

Moteur

Réducteur

Planetaire 3
Porte

satellites 4

Planétaire 1

Sateliite 2

Q1- Determiner [l'expression littérale du rapport de

Dan.

LT
différentes piéces.

fransmission k=

| Q2- Quelle est Ia valeurde k ?

| Q3- En déduire fa valeur de Z=.

d'entraxe). Calculer la valeur de Zs.

en fonction du nombre de dents des

Q4- Sachant que les roues dentées du frain ont fes mémes
modules, déterminer une relation géoméinique entre
les diaméires des éléments dentés d, dz ef dz.

En deduire une refation entre Z, Z; et Z; (condifion

Swstéme réel

Lorsque l'utilisateur appuie sur la gachette,
le moteur transmet par lintermediaire d'un
réducteur a train epicycloidal un mouvement
de rofation & la vis & billes. L'écrou se
déplace en translation par rapport a la vis et
par lintermédiaire d'une biellette met en
rotation la lame mobile générant ainsi un
mouvement de coupe.

Le moteur toume 3 la vitesse de rotation
N:=1400 tr/min (le rotor est lié au planétaire
1). La vis, liee au pore-satellite 4, toume a
la vitesse de rotation N+=350 tr/min. On note
Z1="19 le nombre de dents du planétaire 1,
Z2 celui du satellite 2 et Zz: celui de la
couronne liée au bati 0.
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