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1) Train épicycloidal plan

2) Train épicycloidal sphérigue

3) Etude de deux exemples




1) Train épicycloidal plan

P Reconnaissance

Engrenages dont I'un des pignons (appelé satellite)
a deuxmouvements de rotation combines

> Intérét principal

[ Grand rapport de réduction pour un faible encombremean

Train épicycloidal Train ech:_ycI0|daI Exemples
JJEY sphérique >



Trois entréessotimeaudberindibss

Planétaire central

Couronne fixe fixe
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Porte satellite fixe

Train d’engrenages
simple !

Train épicycloidal Train épicycloidal
plan sphérique

Exemples
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B Terminologie Couronne
a denture

Satellite intérieure

Planétaire
central

Porte
Nota : satellites

(é;: la cinématique est identique avec un ou plusieseellites.

(é;a un train épicycloidal est plan quand les axes sont parallele

Train épicycloidal Train epJ9y0|0lda| Exemples
JJEY sphérique =



B Schématisation
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Train épicycloidal ExenmIEe

TR N

sphérique




> Différentes confiqurations
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Train épicycloidal
plan

Train épicycloidal

Exemples




2) Train épicycloidal sphérigue

Moteur

!

Embrayage

Roue
gauche

!

Boite de
vitesses

!

Différentiel

=) différentiel
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Mouvement moteur

Roue
droite

Train épicycloidal

plan

Train épicycloidal
sphérique

Exemples




Satellites

Vers roue

gauche

Porte
satellites

Rotation
d'entrée

Vers roue
droite

Train épicycloidal
plan
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Train épicycloidal
sphérique

Exemples




Schématisation

Satellites .
Rotation

d’entrée

Vers roue Porte ~ Versroue
gauche satellites droite
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Satellites
Roue
Roue Iif droite
gauche ¢ /

M M ¥

Porte ’,.""' e r-l o

satellites L]

Train épicycloidal
plan

Train epJ(:_ycI0|daI Exemples
sphérique [~
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3) Exemples

» Premier
exemple

LU

Arbre
moteur]|

‘_LJ

- —— —— — - -

o

G

Arbre récepteur

I°r .
A1)

Réducteur
de vitesse

Train épicycloidal

plan

Train épicycloidal
sphérique
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1) Roulement sans glissemen

{enA —}0,'2/)(22 — +@3/XZ3
en B =——p “2/@"22 = _5‘41/le

Bien raisonner en vitesse relativ
par rapport au porte-satellites !!!

2) Composition des vitess

M _“PS/O) Ly = _(“1/0 _aPS/O) Z

=) @PS/O(Zl"'Zs) =y 4y

28 sortie _ G PS/0 __ Zl
a)entrée wl/ 0 Zl + ZB

Train épicycloidal
plan

spherique >

t



Formule de Willis
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~Nps

I\Isortie — NPS — ( )Nb contacts ext X

n(z

rouesmotrices)

n(z
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=

Bati
3+0Q

[h

ICI

|
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Finalement
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Z3
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2. %
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= NpsZ3 =N;Z
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Train épicycloidal
plan

Train épicycloidal

sphérique

>
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» Deuxieme exemple

Réducteur de vitesse

" ¥
¥
)
7 \ /ﬁ//j H1
a1 1M
=t It s Train
~ = NI & ==>| d’engrenages
# ) f‘ E_ __; ‘ \\ ~ Simple
[ D] _;‘fr C | B g
6/ 7/ 5 8/ 4 B

Train épicycloidal Train epJ(J_yC|0lda| Exemples
plan sphérique >



Schéma cinématique
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©+®

@ =

©,

@+@

Mot

Soit a calculer le rapport de réduction :

——

r = Cbsortie — a‘B

wentrée a)l
:a6+5:a6+5xa4+3:_éx_é
w1+2 C()4+3 w1+2 Z5 Zg

Train épicycloidal
plan

Train épicycloidal
sphérique




» Troisieme exemple

Réducteur de vitesse

Train épicycloidal
plan
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spherique




» Troisieme exemple
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Réducteur de vitesse

<l

G,
v ><l

Train épicycloidal

Train épicycloidal
plan sphérique Exemples
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Schéma cinématique

X

2 @ e @ 5

Soit a calculer le rapport
de réduction

Train épicycloidal Train épicycloidal Exemples
plan sphérique =



» Quatrieme

exemple

JUR ,\\\@} g

2 =

J-J de 2 seul

NB : Pour une meilleure Iimbiﬁgé_
une saule, pnrrée de cliquet 3 ele
teprésentae tant en E-E qu'en
F-F
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NB : Seules ont ete

B ¥ AL
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W,
représentées la
@ parties cachées indls -

" Plaque da_renfort! fixée sur la cogtie |

msglgl:s. a la compré-
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Winch
bi-vitesses

Train épicycloidal

plan

Train épicycloidal

sphérique




A-t-on un train épicycloidal ?

O
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Plaque da mnfor%( fixee sur la cogye |

@

E-E

NB : Seules ant ete

représentéas le:

parties cachées indls~

sables a la compré-
gnaion .

Non !l

Les axes des pmmons ® Somit fikes

Train épicycloidal
plan

Train épicycloidal
sphérique
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Etude du fonctionnement
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NB : Seules ant ete

représentéas le:

parties cachées indls~

sables 3 la compré.
gnaion .
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Train épicycloidal
plan

Train épicycloidal
sphérique
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1) Raisonnement avec train épicycloidal :

entre 5 et 6 == Gg/E3*Le = ~ls/E3* L5
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Plaque mnfort\‘r fixee sur la coqq'l"- / Q 2 @
entre 6 et 4 = “6/@XZ6 N +“4/@XZ4
Cgio*Le = ~ 50 % Ls 7 Z, ) 1 2
‘ W ) A XL5 = — Gy XL, = -
GojoXLp = Fly0*Ly Wi s

Zs

Z,

2) Raisonnement avec train d’engrenages simple :

by Gy

Qg

W; W5 Wy

X

g ZLg

ws Z,

Z

X — >
ZG

Train épicycloidal
plan

Train épicycloidal

sphérique
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