ENGRENAGIES

1) Différents types

2) Géometri

3) Représentation technique

le cours.

Sera vu pendant i_. 4) Train d’engrenages simple
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1) Différents types

B> Engrenage exterieur
a axes paralleles :

Denture

inverse.

Denture
hélicoidale

[ Sens de rotation J droite

La petite roue (le pignon) tourne pludte

gue la grande roue.
Les sens de rotations SODpposes

Le rapport de vitesse correspond au rappdds nombres de dent

Différents Géométrie Represgntatlon
types technique

Train d’engrenages
simples
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> Engrenage intérieur a axes paralleles :

_ Méme sens de
Pignon rotation.
Couronne
a denture
intérieure

La petite roue (le pignon) tourne plus vite que la grande roue
Les sens de rotations soi#s mémes

Le rapport de vitesse correspond au rapport des nombres de ¢

Différents Géométrie Represe_ntatlon Train d.engrenages
types technique simples >
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> Cas du pignon crémaillere :

i
e i 1'-‘:-,...:--.
o
g

Crémalllere

Denture Denture
droite hélicoidale

Différents Géométrie Represe_ntatlon Train d.engrenages
types technique simples >



B Engrenages a axes concourants :

Denture
hélicoidale

Denture
droite

Les axes peuvent étre perpendiculaires ou non.
Le rapport de vitesse correspond au rapport des nombres de g&

Différents Géométrie Represgntatlon Train d_engrenages
types technique simples >
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B Engrenages gauches == systeme roue et vis sans fin

A connaitre ! ]

Les axes sont perpendiculaires et non concourants.
Le rapport de vitesse correspond au rappdtt nombre de dents
de la roue aveteeominle €l ddilRestslddaaigis.

Différents Géomatr Représentation Train d’engrenages
types COMES technique simples >
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B Autres engrenages gauches:
7

Rarement
utilisés

Différents Géomatr Représentation Train d’engrenage
types comEtlE technique simples



2) Geometrie [ Outil cremaillere J oS

/

/

» Profil dune dent :

==) consequence de l'usinage :

Du coup la liaison entre deux dents est
une sphere plan (ou sphere cylindre).
Mais pas un appui plan !

On a quasiment du roulement
sans glissement entre deux dents

A ne pas retenir.

==) |e profil est en développante de cer.e!e-/[ (culture générale)

-
\

Différents L. Représentation Train d’engrenages
Géometrie

types technique simples >



> Eléments primitifs :

Correspondance avec deux roues lisses tangentes qui transmettre

la méme cinématique par roulement sans glissement.

2

Diameétre
primitif

Diametre primitif
Ui

Falint
i &
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ient

Différents Géométri Représentation Train d’engrenages
types eometrie technique simples
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» Nombre de dents == noté Z

Le nombre de dents est proportionnel au diametre primitif

) {Dp = mx ZJ -
X normalisée

Notation J

module

Nota : (é;z deux roues d’'un engrenage ont méme module.

(éljz deux roues de méme module s’engrenent.

la distance entre deux dents.

Car le module est en relation avec]

Différents .. Représentation Train d’engrenages
Geomeétrie : .
types technique simples >



11/18

B> Rapport des vitesses :

Roulement sans
glissement en |

= Vg =0

== Vim0 = Vio2so

e | - W0 _ _ Rp
-+Rp1xa“1/0 y—szx(_C‘JZ/o)y —> __R
. o : wl/O p2
Le signe - traduit I'inversion
du sens de rotation
W0 Rp1 D s Z

Par ailleurs : D, =mxZ ==

W o Ry D, Z,

Différents Géométri Représentation Train d’engrenages
types eometrie technique simples >
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3) Représentation technigue

et denture droite :

B Engrenage extérieur a axes paralleles | s
() |2

Vue de droite en Vue de gauche
coupe exterieure
/. /

Différents
types

Géométri Représentatio
COTEs technique simples

Schéma cinématique
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B Engrenaqge extérieur a axes paralleles et denture hélicoidale :

.-'".-'i

Farawi
eyl

|
4

F

NI

I

Différents Géométr Représentatio Train d’engrenages
types COTEs technique simples >



B> Engrenaqe intérieur a axes paralleles et denture droite :

a
b frer——

Différents
types

Géométrie

Schéma cinématique

RGEEREN
/ ‘\
! I
\ ! \ 7
\\_,_/_'/°
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Représentatio
technique

Train d’engrenages
simples




B Systeme pignon-crémaillere :
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pignon

""’“f-r

crémaillere = %,

% *h ) 4*1':‘-’:"'?"'...
:|-"|""I:"

» W= .
7
L 4
Schéma |
cinématique \
Différents 2 Représentatio
types Geometrie technique

Train d’engrenages
simples
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> Engrenage conigue :

Schéma

N,

Différents Géométr Représentatio Train d’engrenages
types ComENIE technique simples >



B Systeme roue et vis sans fin :
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Différents

types Géomeétrie

Représentatio
technique

Train d’engrenages
simples




Ce qu’ll faut avoir retenu
(minimum « vital »...)

-

P> Connaitre les différents types d’engrenages.

P> Connaitre la liaison associée entre deux dents.

B> Savoir que deux dents roulent guasiment sans glisser 'une sur l'autre.

(d’ou un rendement voisin de 1)

B> Comprendre ce que sont les éléments primitifs et ce qu’ils représentent.

B> Connaitre la relation entre diametre (ou rayon) primitif et nombre de dents.

(notion de module)

B> Savoir calculer le rapport de vitesse de n’importe quel engrenage.

B> Savoir lire et faire le schéma cinématique des différents types d’engrenages.

\

(y compris le systeme roue et vis sans fin)
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