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Cinématique des engrenages

Roulement sans glissement



EX3 : cinématique des engrenages

Réducteur a train épicycloidal du sécateur PELLENC - Corrigé

Q.1. Il s’agit d’un train épicycloidal de type I.
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EX4 : Roulement sans glissement
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Q.Z. \4,4/2 = A,4/2 +U5:/\Q4/2 =Rﬁ A 95(.1 =R.9f

Q.3.|V,/0 = Vi1 + Vi1/0 = Mt).Z, —R.Lsiny.X, + L6y,

V|,2/1 = VA,2/1 = Mt)-io

VI,l/O

=Vg1/0+ 10 A Qo =(RA—=A(t).Z, ~LX;) A &LZ, = —R.dLsiny.X, +L.ALy,

Q.4.|V 50 =Mz tVigpe = RO.T+A(t).Z, —R.cL.siny.X, + Loy,

Q.5. Condition de non décollement : |V, , . =0

Q.6. V0.0 = (RO +A(t).Z, —R.cusiny.X, + L6y, ).n =A(t).cosy —Lé.siny > |A(t)=Ld.tany

Q.7. Pas de RSG possible ici = il ne faut pas gravir de pente et il y aurait du roulement sans glissement si le
profil de piste était plat.

Q.8.5i1RSG: V40 =0=V,,/, +V ;70 =ROY,; +LéLy, > |Lo=-RO

Q.9. La trajectoire du point A correspond dans ce cas au profil de la piste. |V, /-2, = AMt) = —z,.c.sina




