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2-NOMENCLATURE :

Dossier Technique

14 | 1 | Rondelle plate 28 | 1 | Arbre intermédiaire 42 3 | Visa téte Cylindrique CHc
13] 1 | Ecrou H 27 | 1 | Bague 41 1 | Goupille élastique
12| 1 | Poulie 26 | 1 | Roulements BC 40 1 | Bouchon
11| 1 | Couvercle 25 | 1 | Anneau élastique 39 1 | Bouchon
10 | 1 | Joint alevre 24 | 1 | Roue dentée 38 1 | Anneau élastique
091 6 | Vis CHe 23 | 2 | Roulement BC 37 2 | coussinet
08 | 1 | Arbre d’entrée 22 | 1 | Rondelle d’appui 36 | 1 | Boitier
7] 2 | Roulement de type BC 21 | 1 | VisCHce 35 1 | Goupille de positionnement
06 | 1 | Bague 20 | 1 | Anneau élastique 34 | - | Cale de réglage
05 | 1 | Pignon 19 | 1 | Bague 33 | - | Cale de réglage
04 | 1 | Clavette 18 | 1 | Carter 32 1 | Couvercle
031 6 | Tirant 17 | 1 | Pignon arbré 31 1 | Roue conique
02 | 1 ] Bat 16 | 1 | Bague 3 1 | Anneau élastique
01 ] 1 | Atbre de sortie 15 | 1 [ Clavette Paralléle 29 1 | Pignon conique
Rpr [NB DESIGNATION RP | NB DESIGNATION Rr | NB DESIGNATION
r Dessine Par : M" Ben Abdallah Marouan 03
REDUCTEUR DE VITESSE 0. 12.0017 %
Echelle : 1:3 DEVOIR DE CONTROLE N°2 01
‘ A4 | Nom & Prénom:............. Classe: 45¢Tl 00

3-COMPOSANTS NORMALISES :

Circlips Extérieurs (Pour arbres) "NF E 22-163"

Circlips extérieurs
Principales Dimensions Normalisées

d[ Sl SZ m
O na | 9 | 513 | w11 | mini
20 19 | 284 | 1.3 1.2 1,5
25 12391342 13 1,2 1,7
30 | 2821402 16 1.2 2,1
35 33 | 462 | 1,6 1,5 3
40 | 372 1522|185 | 1,75 ] 3.2
45 1422 1591 | 185 1,75 | 3,2
50 47 64,2 | 2,15 2 42
55 52 70,2 | 2,15 2 4.2
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forme A "FE__ZZ‘1H forme B
( Y4 4
L L
I ¢ |
NFE 22-181
forme C riop
C___ 1 = 77 1
I -} O
Clavettes paralléles
Principales Dimensions Normalisées
d a b s i k
de 6 a 8 inclus 2 2 0,16 | d-1,2 | d+l1
8§a10 3 3 0,16 | d-1,8 | d+1.4
10412 + 4 0,16 | d-2,5 | d+1.8
12a17 5 5 025 | d3 | d+23
172422 6 6 025 | d3,5 | d+2.8
222430 8 7 025 | d4 | d+33
30 a 38 10 8 0.4 d-5 | d+3.3
38a44 12 8 0.4 d-5 | d+3.3
44 450 14 9 04 | d-55 | d+3.8
50458 16 10 0,6 d-6 | d+4.3
58265 18 11 0,6 d-7 | d+4.4
65a75 20 12 06 | d-75 | d+49
75485 22 14 1 d-9 | d+5.4
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Nom & Prénom : . . .. .. Ne:. ..

I- ANALYSE FONCTIONNELLE INTERNE: [8,25 POINTS]

Classe : 4 ScT1

I.1- En se référant au dossier technique compléter le diagramme F.A.S.T relatif a la fonction principale

FT,: Transmettre le mouvement de rotation de I’arbre moteur 01 vers la poulie 12. (2,25 Pts)
| FT21 ............................... Ellgl‘enage C(}nique (ﬂ _ 2)
~ FT,, [Lier la poulie 12 a Parbre dentrée 08— "+ oo ooeeeee
..................... Anneau élastique
Flo | — 30 épaulement sur
Lierlepignon | [ | | ... I"arbre de sortie 01
FT, FTy;| conique3l a
I’arbre de sortie 01 . ‘ .
FT Lier enrotation le pignon [ |
B2 conique 31al'arbrede — ... . . ... .
sortie01 [ f ool
H FTy| Deux roulements 26
- FTZS ................................... Goupille élastiq“e ﬂ
T | | Engrenage (17b-5)
Transmettrelemvt | | | | .....................
— FTa | de rotation de 28a [
] ) -
Parbre d’entrée 08 Transmettrele | | ... ... ... ...
FTy6 | mouvement de rotation [ ... ... ... .. ... .
del7al’arbre28 | | ... ... ..........
| FTZT G“ider en I‘Ota'[iOI‘l l"arbre de SOI‘tie ﬂ ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
I.2- Indiquer les éléments assurant la mise et le maintien en position des assemblages. (1 Pt)
MISE EN POSITION MAINTIEN EN POSITION
Assemblage derouedentée | ... . o |
05 avec Parbred’entrée 08 | ... . ... ... . ...
Assemblage du boitier 36 avec | ... ... .
lebati02 |
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Nom & Prénom : . . .. .. Ne:. .. Classe : 4 ScT1

I.3- Compléter le tableau suivant en indiquant les pieces associées aux différentes classes d’équivalence
cinématique B, D et E ainsi que le graphe de liaisons mécaniques correspondant : (3,25 Pts)

IC.E.C REPERE DE PIECES GRAPHE DE LIAISONS

A |01, 38, 31, 30.

E (2,3, Tgew, 9, 11, 18, 23pey, 266y, 32, 33, 34, 35, 36, 37, 39, 40.

1.4- En se référant au dessin d’ensemble compléter le schéma cinématique suivant : (1,75 Pts)
¢ Inscrire les repeéres de piéces manquants et les fonctions techniques.
¢ Compléter la représentation schématique conventionnelle de roues dentées 05, 31, 24.

¢ Dans ’emplacement prévu ; représenter les symboles de liaisons mécaniques correspondantes.
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Nom&Prénom: ... ... ... ... .. ... N°:... Classe : 4 ScT1
I1- ETUDE CINEMATIQUE DU MECANISME: [5,75 POINTS]
~__Arbre de Sortie
Poulie
-~ receptrice
" A . Réducteur =Y
MECANISME D’ENTRAINEMENT }::> de Vitesse IS
Courroie
Moteur M
Poulie Motrice -
Le but de cette partie est de choisir un moteur adéquat. =
4 CAHIER DE CHARGE ‘I
r “ r > 4 A ' ! |
Poulie Engrenage Engrenage Engrenage ) i
Courroie (05-17b) (17a-24) conique Arbre de Sortie 01 |
> —»] 2175.24= 90 mm > (29 - 31) No1=120 tr/min :
Zys =40 dents m=2 mm Po1 = 0,650 Kw '|
rog=1/5 Z17, =50 dents Z»4 =60 dents r;=1 i
e . o . |
10=0,80 n,=0,95 1,=0,95 13:=0,90 i
____________________________________________________________________________________ /
II 1 Calculer le rapport d’engrenage ((}5 l?b) et celle d’engrenage (17a-24) (2 Pts)
_______________________________________________________________________________________________________________ Fos-17p=. ... ...
_______________________________________________________________________________________________________________ F73-24= . ... ... ...
IL.2- Calculer le rapport global rg et déduire la vitesse de rotation du moteur Nm (1,5 Pt)
_____________________________________________________________________________________________________________ rg =..........
______________________________________________________________________________________________________________ Nm=.. ... .. ..
IL.3- Calculer le rendement global ng et en déduire la puissance du I’arbre moteur Pm (1Pt)
_____________________________________________________________________________________ Ni—iosan PR sena W
I1.4- Calculer le couple du moteur Cm (1 Pt)
_________________________________________________________________________________________________________ Cm=..... ... ..
I1.5- Encercler le moteur qui convient dans le tableau ci-dessous : (0,25 Pt)
Moteur 1 Moteur 2 Moteur 3
Nm [tr/min] 500 1000 1500
Cm [Nm] 10 16 20
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.................................................. Ne:. .. Classe : 4 ScT1

I1I- ETUDE DE COTATION FONCTIONNELLE: [2,5 POINTS]
20 05 06 07

14 1
U T [
. . I| I' | |
On donne le dessin d’ensemble partiel | | | || ||'
ci-contre : | |
|II |II |r, / / II I.'I
IV.1- La condition A est-¢lle en \e==1 L II'
| e I
position mini ou maxi?. .. .. ... 7 )
L )
Justifier:......... ... ... ... ... ... ;H:L
O] P
.................................. 7 @ @
.................................. - 9
IV.2- Tracer les chaines de cotes san dojavge | \
: s . A B
relatives aux conditions A... et B

IV- PRODUCTION D’UNE SOLUTION OU D’UNE MODIFICATION : [3,5 POINTS]

On désire remplacer les coussinets 37, par des roulements de type BC; R; et R,.
V.1-Pour la nouvelle solution compléter ; a I’échelle du dessin :
+ Le guidage en rotation de I’arbre d’entrée 01 par les roulements R; et R,;
+ La liaison encastrement de pignon conique 31 avec ’arbre d’entrée 01.
V.2-Indiquer les tolérances de portées de roulements ainsi que I’ajustement entre pignon 31 et ’arbre 01.
NB : Utiliser les éléments standards fournis sur le dossier technique

31 R1 36 01 R2 38
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Ne:. .. Classe : 4 ScT1

I- ANALYSE FONCTIONNELLE INTERNE: [8,25 POINTS]

I.1- En se référant au dossier technique compléter le diagramme F.A.S.T relatif a la fonction principale
FT,: Transmettre le mouvement de rotation de I’arbre moteur 01 vers la poulie 12. (2,25 Pts)

| Transmettre le mouvement de rotation de E :
ngrenage conique (31 - 29
FT ’arbre intermédiaire 28 a 'arbre de sortie 01 & 8 que (31 -29)

Emmanchement Conique + Ecrou

- . . < . s
FT,, Lier la poulie 12 a I’arbre d’entrée 08 13, Rondelle 14 et Clavette 15
FT Lier en translation la Am,lea“l élastique
231 roue conique 31 a ] 3,—0 cpaulcment sur
Lier le pignon I’arbre de sortie 01 Farbre de sortie 01
FT, FTy | conique3l a
I’arbre de sortie 01 . ‘ .
FT Lier en rotation le pignon
232 | conique 314 ’arbrede |[— Cannelure
sortie 01
H FTy Guider en rotation ]'arbre‘mtermedlalre 28 Deux roulements 26
par rapport a 02
L FT,e Afssurer,ur.le'liaison cmn|'1léte entrt:l’arhre Goupille élastique 41
: intermédiaire 28 et le pignon conique 29
Transmettre le
FT261 | mouvement de rotation—| Engrenage (17b-3)
Transmettre le mvt de arbre 17 a 08
— FTa | de rotation de 28a [
’arbre d’entrée 08
— Transmettre le Engrenage
FT22 | mouvement de rotation [
. i (17a, 24)
de I’arbre 28 a 17
— FT,, Guider en rotation I’arbre de sortie 01 2 Coussinet 37
1.2- Indiquer les éléments assurant la mise et le maintien en position des assemblages. (1 Pt)
MISE EN POSITION MAINTIEN EN POSITION
Assemblage de roue dentée . o . oo
Contact cylindrique + Clavette 04 Circlips 20 et Bague 06

05 avec I’arbre d’entrée 08

Assemblage du boitier 36 avec |  Contact cylindrique + Plan +

le bati 02 Goupille de positionnement 35

3 Vis a téte Cylindrique CHc 42
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Nom & Prénom : . . .. .. Ne:. .. Classe : 4 ScT1

I.3- Compléter le tableau suivant en indiquant les pieces associées aux différentes classes d’équivalence

cinématique B, D et E ainsi que le graphe de liaisons mécaniques correspondant : (3,25 Pts)
CEd REPERE DE PIECES GRAPH E DE LIAISONS
A 01,30, 31, 38.
B |28,21,22, 24, 263, 27, 29, 41.
C |17,19,23 giny, 25.
D |08, 04, 05, 06, 7 iy, 12, 13, 14, 15, 16, 20.
E (2,3, Tgex, 9, 11, 18, 23pexi, 268ex, 32, 33, 34, 35, 36, 37, 39, 40.
1.4- En se référant au dessin d’ensemble compléter le schéma cinématique suivant : (1,75 Pts)
¢ Inscrire les repeéres de piéces manquants et les fonctions techniques.
¢ Compléter la représentation schématique conventionnelle de roues dentées 05, 31, 24.

¢ Dans ’emplacement prévu ; représenter les symboles de liaisons mécaniques correspondantes.

FT 24
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Nom & Prénom : . . .. .. Ne:. .. Classe : 4 ScT1

11- ETUDE CINEMATIQUE DU MECANISME: [5,75 POINTS|
Arbre de Sortie

Poulie
-~ receptrice
" o Réducteur 8]
MECANISME D’ENTRAINEMENT I,::> de Vitesse ol
Courroie
Moteur M
Poulie Motrice :

Le but de cette partie est de choisir un moteur adéquat.
CAHIER DE CHARGE

k 3
[ i
! '8 ) s ) f 3 i ™ |
[ Poulie Engrenage Engrenage Engrenage ) i
! Courroie (05-17b) (17a-24) conique Arbre de Sortie 01 | ;
| .
I > —»] 2175.24= 90 mm > (29 - 31) No1 =120 tr/min :
i Zys =40 dents m=2 mm Py; =0,650 Kw |
[ rog=1/5 Z17, =50 dents Z»4 =60 dents r;=1 i
| - 4 . J \ |
| 10=0,80 M:=0,95 m=0,95 5=0,90 E
. i e e — e /
IL.1- Calculer le rapport d’engrenage (05-17b) et celle d’engrenage (17a-24): (2 Pts)
Ona rosim=Zos/Zim = rosap=40/50=4/5=08 Fos-17p = 4/5
Onarygy=ZialZos avee igagy = (Lyna+ Zp) X2 S 7247, =[2X Apapa)M| -Zoy
2L T2 X00)2] 100 = 30 dents e a e eeans
e =30/00 = 1 Y e, I17024=1/2
I1.2- Calculer le rapport global rg et déduire la vitesse de rotation du moteur Nm: (1,5P1)
_Le rapport global rg = roX roszp X Nizapq X 3= SX4/5X1/2x1=2/25=008 rg =0,08
Alors rg =Ny/Ny_ < Ny = Noy/ rg =120/0,08 = 1500 tr/min Nm = 1500 tr/min
I1.3- Calculer le rendement global ng et en déduire la puissance du I’arbre moteur Pm: (1Pt)
.Le rendement global ng =ny X m; X1 Xn3 =0,80x0,95%x095x0,90 =0,6498
Etng=Py/Py, &Py =Py/ng=650/0,6498=1000w Ng = 0,6498 Py, =1000 w
I1.4- Calculer le couple du moteur Cm:
OnaPm=Cmx Wm avec Wm =2.7.Nm/60 = Pm =Cm x2.eNm/60 _ (PY
2 Cm=Pmx60/(2.n.Nm)=1000x60/(2.n.1500)=6,35Nm Cm =6,35Nm
IL.5- Encercler le moteur qui convient dans le tableau suivant : (0,25 Pt)
Moteur 1 Moteur 2 Moteur 3
Nm [tr/min] 500 1000 1500
Cm [Nm] 10 15 20
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Classe : 4 ScT1

20 05 06 07
e r—
. s . \ \ |
On donne le dessin d’ensemble partiel |

| T
|
II| I| | |
ci-contre : | '|| || |
y \ |\ oz
IV.1- La condition A est-elle en \F— |
\ AR | .
position mini ou maxi? mini H—w :
°
Justifier : L’ensemble des éléments “__
tournants est poussé a gauche (le Jeu |y i i
;. a
sur la bague extérieure de roulement
bt . 05 18
07 se trouve a droite) ( i
e 1
A — Flan de jauge ]
IV.2-Tracer les chaines de cotes Ao | Aos A At Ao Bi2 é‘; Bi:| B
. .. = |
relatives aux conditions A, et B: Acs

I
IV- PRODUCTION D’UNE SOLUTION OU D’UNE MODIFICATION : [3,5 POINTS]

On désire remplacer les coussinets 37, par des roulements de type BC; R; et R,.
V.1-Pour la nouvelle solution compléter ; a I’échelle du dessin :

+ Le guidage en rotation de I’arbre d’entrée 01 par les roulements R, et R;;
+ La liaison encastrement de pignon conique 31 avec I’arbre d’entrée 01.
V.2-Indiquer les tolérances de portées de roulements ainsi que I’ajustement entre pignon 31 et ’arbre 01.

NB : Utiliser les éléments standards fournis sur le dossier technique

R2 38
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