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Dossier Technique

I- PRESENTATION GENERALE DU SYSTEME :

I.1- LA DIFFUSION HERTZIENNE :

La diffusion hertzienne pose des problémes de réception si I’antenne et I’émetteur sont séparés par un obstacle (exemple :
montagne), la télédistribution évite donc ce genre de probleme.

I.2- LA TELEDISTRIBUTION :

La télédistribution consiste a émettre des signaux radioélectriques relayés par un satellite en orbite géostationnaire autour
de la terre (voir schéma ci-dessous).

SATELLITE
REEMETTEUR

ANTENNE " MONTAGNE }—\
PARABOLIQUE Pt :

ANTENNE 2
TNT e X

EMETTEUR
N TERRESTRE

SUPPORT
ORIENTABLE

REDUCTEUR DE
VITESSE

L’évolution des caractéristiques des satellites va permettre de mettre a la disposition de tous, ce moyen de diffusion encore
onéreux a I’heure actuelle.

En effet, la réception nécessite une antenne parabolique et une électronique adaptée.

I1- ANTENNE PARABOLIQUE :

La télédistribution impose que le émetteur Terrestre posséde un support orientable pour émettre les émissions. Cet
émetteur doit étre motorisée afin de pouvoir se pointer sur les différents satellites réémetteurs.

L’émetteur est monté en liaison verticale sur un support orientable. L’orientation de ce support dans le plan horizontal

non étudié.
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Dossier Technique

III- SCHEMA STRUCTUREL DE REGULATION DE POSITION

IV- CARACTERISTIQUES DU MOTEUR M

Le moteur M est un moteur a courant continu a excitation indépendante, posséde les caractéristiques nominales suivantes:
La résistance de l'induit d'un moteur a courant continu a excitation indépendante est R=1Q

Essai a vide :

¥ Tension d'alimentation de I'induit Uo = 200V
& Intensité du courant dans I'induit To = 2A.
(X Intensité du courant dans I'inducteur i=0,5 A

Essai en charge nominale :

B Tension d'alimentation de I'induit U =200V, de I'inducteur u = 180V
[ Intensité du courant dans l'induit I = 14A

X Intensité du courant dans I'inducteur i = 0,5A

X Vitesse nominale n = 1200tr/min
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V-REDUCTEUR DE VITESSE :

Dossier Technique

22 21 20 19 18
24
25 N
30 27 26
= e
%
~

B-B

(29 seul) ]

13 | 2 | Clavette parallele forme A 37 | 1 | Arbre de sortie
12 | 1 | Arbre 32 | 1 | Pignon
11 | 1 | Poulie réceptrice 30 [ 1 | Roue
10 | 5 | Poulie motrice 28 | 1 | Roue Zy=40 dents
09 [ 5 | Rondelle d’appui 25 | 1 | Pignon Z;s=12 dents
08| 1 [VisH 21 | 1 | Bague
07 | 1 | Clavette parallele forme A 20 | 1 | Flasque
06 | 1 | Bague 19 | 1 | Béti
05 | 1 | RoulementBC 18 | 1 | Roulement
04 | 1 | Arbred’entrée 17 | 1 | Joint d’étanchéité
03 | 1 | Visde pression 16 | 1 | Béti
02 | 2 | Manchon 15 | 1 | Courroie crantée
01 [ 1 | Arbre moteur 14 | 1 | Anneau élastique
Rp | Nb Désignation Rp | Nb Désignation
Laboratoire de Technologie «Lycée KORBA » Devoir de Controle N°2 (2013-2014)
REDUCTEUR DE VITESSE Echelle 1:2 =)
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VI- LES COMPOSANTS NORMALISES:

Clavettes paralléles ordinaires (NF E 22-177)
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>

Dossier Technique

Vis d’assemblage a Téte hexagonale (Symbole : H) (NF E 25-112)

© )
X | - X
b
Rondelle d’appui (NF E 27-611)
N |
| |
N N

otm ]

(Diamétre nominal)

Anneaux élastiques « Circlips »

_lmini I

e (hn)

Pour arbre (NF E 22-163)

d e c 1 g
14 1 22 1,1 | 13,4
15 1 23,2 | 1,1 | 14,3
16 1 | 244 1,1 | 152
17 1 25,6 | 1,1 | 16,2
18 1,2 | 26,8 | 1,3 17
20 1,2 29 1,3 19
25 1,2 | 348 | 1,3 | 23,9
30 1,5 41 1,6 | 28,6
35 1,6 | 472 | 1,6 33
40 | 1,75 | 53 | 1,85 | 37,5

Devoir de Contréle N°2 (2013-2014)
Laboratoire de Technologie de KORBA

d a b j k
12a17 4 4 d-2.5 d+1.8
17222 5 5 d-3 d+2.3
22230 6 6 d-3.5 a+2.8
30238 8 7 d-4 d+3.3

d 5 | 6] 8 [10| 12 |14 ]16 | 20

Pas | 08 1 | 12515175 2 | 2 | 25

a 8 |10 13 (16 | 18 | 21 | 24 | 30

b |35 4|55 |64 75 (88|10 [125

B
d Série Finition C
Z | M L | LL N
8 [ 16 ] 18 [ 22 | 30 9 15
10 [ 20 | 22 | 27 | 36 11 2
12 | 24 271 | 32 | 40 14 2,5
Lmini__ -
L -
g 1’
Eh)
Pour alésage (NF E 22-165)

D E C L G

30 1,2 19,4 1,3 31,4

32 1,2 | 20,2 | 1,3 | 33,7

35 1,6 | 232 | 1,6 37

40 1,75 | 27,4 | 1,85 | 42,5

45 1,75 | 31,6 | 1,85 | 47,2

47 1,75 | 33,2 | 1,85 | 49,5

50 2 36 2 53

52 2 376 | 215 | 55

55 2 40,4 | 2,15 | 58

60 2 44,4 | 2,15 63
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NOM & PrNOM . o Ne: L. Classe: 4 ScT1

I- ANALYSE DE FONCTIONNEMENT: (4 Points)

I.1- SCHEMA CINEMATIQUE :
En se référant au dessin d’ensemble « Réducteur de vitesse » compléter le schéma cinématique suivant :

- Inscrire les reperes des pieces manquants;
- Dans I’emplacement prévu ; représenter les symboles des liaisons cinématiques correspond;

- Compléter la représentation des pignons (25) et (32).

[1,25PTS

[.2- ETUDE FONCTIONNELLE : 10,75P1

Remplir le tableau suivant en indiquant le nom des bloques suivant :

Bloque A
Nom | ....................

1.3- COTATION FONCTIONNELLE :
1.3.a- Donner I'utilité de chaque condition:

[2P1S

JA e e
JB E e e s ;
28]
-
1.3.b- Tracer les chaines des 19\

cotes relatives aux E\
25 ;\

conditions J, et Jg.

&

1\

w
-
e
&
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NOM & PrNOM . o ;

II- TRANSMISSION DE MOUVEMENT: (6 Points)

R~ Le but de cette partie est de effectuer le choix du moteur le mieux adapté:
Schéma synoptique de la transmission de puissance du plateau tournant

o SN - N 1
| . . I [ . '
| | Pouliescourroie | Engrenage Engrenage 1| Arbrede sortie I
Moteur ™ (10-11) T*l’ e85 [T 3230 e (37) i
| I |
S ~ ~ o
L =09 1,=0.8 Il Ny=180 tr/min |
L on=ISL r=15 il Cty=126Nm |
N — - = N e e o e~ .~ )
NB: Toutes les roues dentées sont de méme module m = 2mm
I1.1- Calculer le rapport r3;.3 : [1PT
r330—=.............
I1.2- Calculer les nombres des dents de pignon (32) et la roue (30) noté : Zs, et Zs, sachant que as;.3p= 120 mm
On_prendra : r3.3=2/3 /1Ms
Z32 —
Z30 —
I1.3- Calculer le rapport global r, du réducteur et en déduire la vitesse de rotation du moteur N, : [1PT
l‘g —
Nm= ...
11.4- Calculer la puissance de I’arbre de sortie (37) noté Py [05PT
P37 —
I1.5- Calculer le rondement globale 1, de réducteur et en déduire la puissance de moteur noté Py, [LPT
Pn= . .
11.6- Effectuer le choix du moteur le mieux adapté a partir de la documentation constructeur suivant : I05PT
Moteur Moteurl Moteur2 Moteur3
Nm [tr/min] 1450 1800 1800
Pm [w] 300 300 600
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NOM & PrNOM . o Ne: L. Classe: 4 ScT1
I11- ETUDE DE FLEXION PLANE SIMPLE :; (5 Points)

L’arbre de sortie (29) est assimilé & une poutre Figure 1
cylindrique de d=11 mm. Y
La poutre AD (Voir figure 1) est sollicitée a la flexion plane 0mm B 20mm Omm D
simple sous I’action des charges localisées et de la charge AAAAAAAA T C T X
uniformément répartie, de taux de charge ¢=20 N/mm. Ro
I1.1- Déterminer les actions aux points : C et D : R.etR, 11PTs
________________________________________________________ [Ro =
******************************************************** Ref =
11.2- Calculer et tracer le diagramme de moments de flexion le long de la poutre AD
On prendra : R, || =1125N et R, [ =525N 3PTs
________________________________ A Mf (Nmm) Echelle : 1 mm—500 Nmm
________________________________ )
________________________________ A . (mm)
A o o >
________________________________ B C D
I1.3- Déterminer le coefficient de sécurité "sy,y" du matériau: H|\7| 2, || = 21 Nm et Re = 400 MPa J1PT
SMaxi = oo
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NOM & PIBNOM . N Classe: 4 ScT1
IV- ETUDE DE SOLUTION CONSTRUCTIVE: (Voir Dossier Technique) (5 Points)

IV.1-Compléter le montage de roulements en assurant les obstacles nécessaires. 125PTS
IV.2- Assurer I’encastrement de la roue (30) sur I’arbre (37). [2PTs
IV.3-Inscrire sur le dessin les ajustements nécessaires au montage des roulements (R,) et (R,). 105PT
N
30
| 74
R2 R1

37
/
O
O
Schelle 221
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Correction

I- ANALYSE DE FONCTIONNEMENT: (4 Points)
I.1- SCHEMA CINEMATIQUE : [1,25PT8
En se référant au dessin d’ensemble « Réducteur de vitesse » compléter le schéma cinématique suivant :
- Inscrire les reperes des pieces manquants;
- Dans I’emplacement prévu ; représenter les symboles des liaisons cinématiques correspond;
- Compléter la représentation des pignons (25) et (32).

25 co

—_—

S0 T -
—_

_(L h ) T

2 74—

o= VI
D ik
I.2- ETUDE FONCTIONNELLE : 10,75PT
Remplir le tableau suivant en indiquant le nom des blogques suivant :
Bloque A B C
Nom Accouplement rigide Systeme Poulie Courroie Systeme d'engrenage
I.3- COTATION FONCTIONNELLE : 12PT1S

1.3.a- Donner I'utilité de chaque condition:
J4 : Retrait: Pour évité le contact entre 12 tournant et 16 fiXe . ....ovvvieini i ;

Jp : Retrait: Pour assurer [e Serrage 08 25/12 . ... v ittt :

1.3.b- Tracer les chaines des

cotes relatives aux

conditions J, et Jg. /*
26

Az | A A Ja
A1o Ats
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Correction

II- TRANSMISSION DE MOUVEMENT: (6 Points)

R~ Le but de cette partie est de effectuer le choix du moteur le mieux adapté:
Schéma synoptique de la transmission de puissance du plateau tournant

o N o N l
| . . I [ . '
| | Pouliscourroie | Engrenage Engrenage 1R Arbre de sortie I
Moteur JT> (10-11) T'!’ (28-25) ] (32-30) I (37) |
| |
B T ~ = f |
|
L =09 1,=0.8 Il Ny=180 tr/min |
L on=ISL r,=1/5 Il Cty=12,6 Nm I
N———ee e B ) o )
NB: Toutes les roues dentées sont de méme module m = 2mm
I1.1- Calculer le rapport r3;.3 : [1PT

= Iy = (1/5) . (10/3) =2/3 I3z30 = .2/3.

11.2- Calculer les nombres des dents de pignon (32) et la roue (30) noté : Zs, et Zsy sachant que as;.3p= 120 mm
On_prendra : r3.5=2/3 /1Ms

I1.3- Calculer le rapport global r, du réducteur et en déduire la vitesse de rotation du moteur Ny, : [1PT
Le rapport globale rg = ry.r, = (15/31).(1/5) = 3/31 r, = 3/3L. ..
= g =Ng/Nm < Nm = Ng;/rg = 180/(3/31)= 180.31/3=1860 tr/min N, =1860 tr/min
IL.4- Calculer la puissance de I’arbre de sortie (37) noté Ps;: [05PT
P37 = Cts;. W57 avec W7 = 180. 30 = P37 = (Ct;7.180. 30=237TW P;; = 23T W.
I1.5- Calculer le rondement globale n, de réducteur et en déduire la puissance de moteur noté Py, [1PT
My =m.1, etPm=Py/ny = Pm =Pyl(ng.m,) =>Pm=237/(09.0,8) =329 W P,=.329W. .
I1.6- Effectuer le choix du moteur le mieux adapté a partir de la documentation constructeur suivant : I05PT
Moteur Moteurl Moteur2 Moteur3 v
Nm [tr/min] 1450 1800 1800
Pm [w] 300 300 600
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Correction

III- ETUDE DE FLEXION PLANE SIMPLE : (5 Points)

L’arbre de sortie (29) est assimilé & une poutre Figure 1
cylindrique de d=11 mm. Y .

La poutre AD (Voir figure 1) est sollicitée a la flexion plane 0mm B 20mm ¢ Omm ﬁ
simple sous I’action des charges localisées et de la charge AAAAAAAA T C T_) X
uniformément répartie, de taux de charge ¢=20 N/mm. Ro
I1.1- Déterminer les actions aux points : C et D : R.etR, [1PTs

A l'équilibre statique PFS = Rc =Rp+ Q @Avec Q=q. AB =20.30 = 600N
'EtQ((AB2) + BC) = RoCD @ =Ro= Q ((AB/2) + BC)ICD = 6003540 =525N Ro|= 5251
O=3Ro=Ro+Q=&B4600=1BN [Re = 1125
112 Calculer et tracerle diagramme de moments de flexion e long de lapoutre AD

On prendra: |R. [ =1125N et R, [ =525 N 13PTs

_ _E_ io_n_e_((_IIS)_;_SE) __<_x__<_ 9_0 ______________ A Mf (Nmm) Echelle : 1 mm—500 Nmm

C

———————————————————————————————— 000 ________
et Mfz(90) = 0 Nmm !
77777777777777777777777777777777 1 X
: (mm)
""""""""""""""""" <= ; >
________________________________ A B D
11.3- Déterminer le coefficient de séourité s,y du matériau: |Mifz,,,,; | =21 Nm et Re = 400 MPa [1PT

Avec I v = 286 = 2.11%6 = 696 mm° = § e = 400 . 696/22000 = 13,25 Smiaxi = 13,25...
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Correction

IV- ETUDE DE SOLUTION CONSTRUCTIVE: (Voir Dossier Technique) (5 Points)

IV.1-Compléter le montage de roulements en assurant les obstacles nécessaires. 125PTS
IV.2- Assurer I’encastrement de la roue (30) sur I’arbre (37). [2PTs
IV.3-Inscrire sur le dessin les ajustements nécessaires au montage des roulements (R,) et (R,). 105PT
/
30 i} 7 7
| 74

R2 R1
R
i N

( )

\ 7 ]

@ 45 H7
@21 k6
(1]

37
/
O
O
Schelle 221
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