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MODELISATION
1. Torseur Statique
2. Torseur Cinématique

3. Transmission
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/ 1. Torseur Statique

Définition

Connaitre une action mécanique,
c’est connaitre les deux vecteurs

Ri2 et Mp 17

Composantes de la Cc?mposantes du moment
résultante _\L Résultanten O
"""""""" qa
e {X12 _ Ljz) Suvantx ; _____
T2l = = e Mar Subenty b
1-2) (22> \Z N p—— 2 =
12 @y M1z Ni2lessn SuivantZ |

Base de projection
des vecteurs

Point de réduction
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Le tableau ci-dessous respecte les notations usuelles et a utiliser par défaut si aucune nolation n'est imposée par le sujet.

Nomcompletce | Schema cinenatique Torseur aes actions transmissibles par la | Lieude l'espace ou laforme
laliaison. spatial. liaison parfaite ef sans frotterment cananiqueest conservee
Liaison : ' o y )
I q A &y L”_' ¥l "Lfl—;l = "1112—;1 +0A4n OZ—»I
encastrement de SN 0, ) )
ire O {I_‘_.l = — = }0 M a Les trois composantes du moment en O sont non
cenire U. - MY J o . o nudfes. La forme canonigue du forseur est
o SR o Z{J\ . J'\'U, i conservée en tout point A de l'espace.
- - H
o o — — —
Liaison pivor de ’ZI X, L, M, =z,¢X, -x,¢Z, =0
cenire O d'axe y. {.I. _ 03_.1 1 y o 0 N La forme canonigue du torseur est conservée en
141 1= v/ ) J = oy, tout point A de 'axe de la liaison.
e E B y LY
o] =1 )5 o Z{J_\ N 0 )
Liaison glissiére 4 Y
s — Xo,, Lo M}, =MC, +04n0,,
de centre () d'axe _, 0, ., o - = - -
~ {11_“1 =i— = }0 ‘M'O Lew trois composantes du moment en O sont non
= - MY . J e i nulfes. La forme canonique du torseur est
o o o 0 Ny, a conservée en tout point A de l'espace.
= R
Liaison 4
e P Xo, , L, .
hélicoidale de { . 0, y - \ '
centre O d'axe z L= Vo J ~Ve. To,
g - M)y /
(pas a droite) o BRI N N, s
Liaison pivot . 0 0 Ly, =y,%Zy —z,°Y, =0
glissant de centre || {I 1 03_.1 l _ ; M La forme canonigue du torseur est conservée en
O d'axe x. 11} v/ o - [P o, tout point A de 'axe de la liaison.
v oL 2w N
o U0 o g

Votre Compétence, Notre Mission
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Liaison rotule de . 5% 0 Le moment en O extnud et la résultante ext non
0 nulle.
centre (). 1 a, . . .
{'I; L= 21 = ’{ , 0 La forme canonique du torsenr est conservée au
L—¥ = .1 ..
0 - seul centre O de la li aison.
0 o 7 0
Iy, h oy ="
Liaison appui . X, 0 L, =v,eZ, =0)-z,8(, =0=0
plan de centre O 1 ()_, . 0 - La forme canonique du torseur esi conservée en
de normale x {I 1 VO - ’Wr): N fout point A de l'espace.
o WV st )y 0 N
o e )i
Torseur a résultante
Liaison linéaire X, 0 L, =y,%%, =0
annulaire de {'I‘ N (2N 0 ! 0 N, =-y,#X, =0
centre O d'axe v. 215 0 M, =z,8X, -x,¢Z, =0
0 = y ) o ) - .
o Z [ 0 @ La forme canonigue du torseur est conservée an
seul centre O de o ligison.
Liaison linéaire 0 L, M, =z,%X, -x,¢Z, =0
. T g 231
\ rectiligne de {'I' O:_,J\ _ o 0 N, =x,0%, —v,eX, =0
centre O d'axe v 1) 0 - o o o .
- My, : La forme canonigue du forseur est conservée an
de normale z. o B ' 0 ‘5{;_\ R 0 . sewd centre O de la li aison.
Torseur a résultante
Liaison ponctuelle . 0 0 L, =-z,8%, =0
de centre O de v {'I‘ I 0, —ly 0 N, =x,Y, =0
normale v. 21 P Q. P .
- o 0 - 0 0 La forme canonigue du forseur est conservée
[7. R pour fous les points A appartenant a la normale
de la ligison.




2. Torseur Cinématique
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Le tablean ci-de ssows respecte les notations usuelles et a whiliser par défond si aucune notation n'est mposée par le sujel.

Nom complet de | Schéma cindmatigue

Torsewr cindmatigue associé a la Naison,

Lien de Mespace, ou la forme

m la liaison. spafiatll canenigue esl Conservée.
Liaison SR AL 3l 0 0 Vi, =V, +85, nOA=0
encastrement de 0 Az 2 2i
, : s{ {!97.1 == - = 0o Laz frarme camonigue du Iorsenr 57 conservd e en
cendre O, L0 e ][][ ot A de I
l{? - i 4w o 0 0 . rodt parire A dle Fespace
Lictizon pivet e 2 —_— o 0 V, =0, A0A,
centre O d'axe v, [ﬂ 1 | Azn =
9= - ;-I = jw,_ 0O} —
A a l (1] | ) ['} 0 | , ! Ay = 0 5i A appartiens & Diege de la lizison
: Lav forme I CUT T & clu Forsenr exf ConTErvEe S
o i A e Faxe o L Naison
Liaison eisiere 51 [P0 Ve =V,
de cemtre e
- {-g'_-q H_ = = 0 o H La forme camonigue du iorsenr est conservée en
< o llr“_ , I-R 1[] \ foma it parired A de Nespoce.
o - Im
! T_I.nu_;u;r I @) Iu 0 ] Vi, =V, +Cy, nOA
1elicoidale de Vi ! et -
y s 1 e = 40 ] — —
centre O d'axe : {‘S_ IH_ li"'” [ Vi = Ve . si A appartien & Uoce de o
{pas b droite) “ e o oo Vegan = |'u'r-; uln.- B
I T

Ly farme camenriguie du fprsenr 58 conservée en
romdf pavined ol Vave de ko limisan

Liciixeam privest
glizssani de centre
2 d'axe x.

——
P

= {—t b =
r.llll-:}"l-n ”I[] 0

Vi =vw, +ﬂ1.|.-'“-rl".b‘i

F. - 2
1-"_1: L= Vg, A appartient & Vove de ia
lie s

Lav frorme canenigue du fprsenr 58 conservée en
romdf pavined ol Vave de ko lipisan

Votre Compétence, Notre Mission
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—

. = . . : A 1 P— P
Ligrison rorule d [“"h []| Vi =02, AOA

- I ! |.
cerilie O ] : ’
[} {-9-|}= WL o= L. 0 La forme cononigue du lorseur est conservéde au
- ] 1] __| ® & - 0 | seil comrne (O de T Diison
gL T 4 A
I.' 1
v

Ligizan appr 1
plan de cemre O @

de mermiale X

L]

T
{‘9_:.',: &I_ - 0 § I 'I-'1. v ] |',..'|.. i A EIA v m, ez,

Vo char,  wy,

L}
. b La forme canonigue du lorenr est conservée en
- fowt perinet A de Despace.

3 — — — —

Liaisen linéaire ; ; .
anmilaire de n [T ®, 0 Vien = Vygy +82n AOA
R 3, = —:'II.'- = (@ (4 ’ ¢ forme o aitigue du 1o rsenr f5i coRTErE a
cettre O d'axe X H {. ! H_ lrﬂ? I [ ) ) i:lll: i 4'J:rl'|-“l'.|‘d':'*|:: |'n.l|'1.nu| e o
i b [ 0 )
Liaison lindatre [ 7 Vg, +Ea, n0OA

— v !
rectiligne de [ﬂ: i ] foa l )
ceritre 0 daxe ¥ Bani |T]’ - o ¥aun [ I L - s
de normale = ol Tnly o @ 0 J " Vs, Frpen Pz, ® Xy
W, ey

Lo frarane AT ENT I du mrieur 2 conservée en

fowat paviet A appartenant an plan formé par o
mvomale et Vaxe de la liaison

Liaisen ponciuelle | ] o . 1 ™ T o, 7
de centre O de . B Tz ot .
normale v, L {‘9"!}= ]\r‘[ = qo, 0 Wiy FO, Iy —aR ®Ny
ol Yty . v Yoo - I.\._ = o, BNy -, WI,
()

W, @y ®y,-—@ EX,

La forme camonigue ext consenv'de £n laund peint
i e Lo e b il
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Mp1.2 =My1-2 + BAANRy

Ri-2
{T1—>2}A: v -
A A,1—>2 ()2:,5;12)
Ri-2
{T1—>2}B: -

Ma12 + BAAR,
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|- Identification de la liaison pivot

[.1- Schématisation et modélisation

Schématisation | Torseur cinématique Torseur statique
Y AY
e | ? _|@2n|0 X12|0
Tl _|v {Vz/l } - {0 0 } {Tllz} = Y| My,
| | (0] o 10 (@] o) Z ! Nypp

O est le centre de la liaison

|.2- Indicateur de qualité

E Précision du guidage ;
B Vitesse de déplacement maximale ;
E Intensité des actions mécaniques transmissibles ;

Fiabilité ;

Maintenabilité ;

Encombrement ;

Esthétique ;

Colt; U




/)‘ Rayen Academy
.

La conception, approche traitionnelle
ol

J’en ai plusieurs idées !!!!
...quoi 2227

Guidage en rotation

Choisir les solutions constructives
Déterminer les conditions et les ajustements

Calculer la Durée de vie des roulements
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/Transmission
Engrenages droits a dentures droites

Les engrenages droits
a denture droite
D tous les engrenages, ce sont les plus simples et les
plus éconoimigques. T1s permettant une fransmission de
monvement entre denx arbres paralléles, Les dents
des engrenages sont paralléles i 'axe de rolation des

PLEnen =

< " roue Inteneurs _E-E'Sb
%’_‘ﬁ’/




Principe de fonctionnement

- 1

roY
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@,

o2 f

@/f%o

Votre Compétence, Notre Mission

R1

Rz V(le1/0) = V(le2/0)

* Roue 1 et 2 en liaison pivot d’axe respectif (O,x) et (O,x) par rapport
au bati

* Roulement sans glissement des roues de friction au point I.




Principe de fonctionnement

- 1

roY
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@,

o2 f

@/f%o

Votre Compétence, Notre Mission

R1

Rz V(le1/0) = V(le2/0)

* Roue 1 et 2 en liaison pivot d’axe respectif (O,x) et (O,x) par rapport
au bati

* Roulement sans glissement des roues de friction au point I.




Roue 2
z2 dents
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T8 = Frupo/ Friup

Principe de fonctionnement




Roue 2
z2 dents

Tg = Fruo/ Friup
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Principe de fonctionnement

L'acthon exercée par la
rodie 1 sor Lo rowe 7 est
POTICE ON PCITNAan e

par Ti T

I T .
rous 2 ' f .

(menée) ‘|j i\

rouc 1T 04
(mcnﬂntﬂjf i

Y .,-' ---‘_.____rlﬂ I"., .

Votre Compétence, Notre Mission

- T\T: ligne
A engrénement
K5 o

angle de
W preREROn
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Caractéristique de la roue

Profil (développante de cercle)

Pignon 1
Z1 dents

Module

A choisir parmis des modules normalisés

Nombre de dents

Nombre entier et positif

Pas p=mnm
Diametre primitif d=m.Z
Entraxe E=d1+d2=m.Z1+Zz

2 2

Votre Compétence, Notre Mission
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Autres Caractéristigues de la roue

b : largeur de denture Profil (développante de cercle
(b = k.m avec k compris entre 6 et 10) ( e ‘ )
Flanc Cylindre primitif
h, : saillie de dent (h, = m) Cylindre N
de téte

h; : creux de dent (h; = 1.25m)

h : hauteur de dent (h = h, + hy)

d,: diametre de téte (d, = d + 2m)

d;: diametre de pied (d; =d 2.5m)
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Rapport de réduction

r— Dsortie _ N . :(Qn Produitdu nombrede dentsdesrouesmenantes
N

a)entrée

Roue menanteg

Roue menée

entrée

Contact intérieur

ombre de contact extérieurs entre roues
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Produitdu nombrededentsdesrouesmenées

roue motrice dans un engrenage

Contact exterieur

roue réceptrice dans un engrenage
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1. La conception, approche traditionnelle

’sQ
J’en ai plusieurs idées !!!!
...quoi 2227

Guidage en rotation

Choisir les solutions constructives
Déterminer les conditions et les ajustements

Calculer la Durée de vie des roulements
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A
erci

A bientot!

Matiéere: Méthodologie de la Conception Professeur: Sami BELLALAH
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