Nom :

STI2D TD : Réducteurs ' /20

Prénom :

Exercice 1:
Soit un réducteur de vitesse a roue dentée a arbre creux, composé d'un engrenage paralléle d denture droite. Le réducteur permet la fransmission

d'un mouvement de rotation d des vitesses différentes entre larbre moteur (plein) et Farbre récepteur (creux).

Arbre creux
récepleur

Schéma technologique

arbre
croux

arbre
mateur

* A Contact entre (1) et (2)

* On donne :
« Pignon mateur (1) : 71 = 20 dents
» Poue réceptrice (2) : Z2 = 90 denfs
+ Module:-m=2

I Nz
« \Vitesse de rotation du motewr : N1=3000 tr/min —l;

+ On demande : w; o

1- Compléter le schéma cinématique ci-dessus en respectant le code couleurs.
2- Déterminer la vitesse de rotation de sortie N,.
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Exercice 2 :

Un moteur électrique (Vitesse de rotation N,,= 2400 tr/min) entrdine une vis sans fin (1). Le mouvement de rotation de la vis sans fin (1) est transmis

d larbre de sortie de la roue dentée (7) par la chaine cinématique composée de 2 sous-ensembles A et B.

A : Un engrenage roue et vis sans fin (1) et (2)

B : Un train d'engrenages paralléles (3), (4), (5), (6), (7) Vis sans fin
s On donne :
Le schéma cinématique et les caractéristiques des différents éléments de la chaine cinématique de Roue —
7 | Z7 = 80 dents J‘
6 | Z6 =40 dents BNr=.7'
—— e ——
5 |Z5=60 dents |1 | ] 4 |
N 1 1 |
4 | Z4 = 30 dents ] by -+ -
3 |Z3 =20 dents JMENR=2400 trdmin B
2 | z2 = 80 dents =] ‘ @ ~ SR ]
1 |Z1=4filets :l'_U‘ : L F AN i
-
Rep. | Caractéristique Ry
~J
~
~
=~
-~
~J

« On demande : Déterminer la vitesse de rotation de sortie N-.

LL - 01_ExoReducteurs_b.odt 2



STI2D

TD : Réducteurs

Nom :

Prénom :

120

Exercice 3 :

Pour le
SUP
€

Un moteur électrigue (Puissance P = 1500 W, Vitesse de rotation Ny= 3500 tr/min) entrdine une vis sans fin (1). Le mouvement de rotation de la vis

sans fin (1) est transmis & l'arbre de sortie de la poulie (8) par la chaine cinématique composée de 3 sous-ensembles A B et C.

A : Un engrenage roue et vis sans fin (1) et (2)

B : Un train d'engrenages paralléles (3), (4), (5), (6)

€ : Un ensemble poulies-courroie (7) et (8)

+ On donne :

Le schéma cinématique et les caractéristiques des différents £léments de la chaine cinématique de

Bati 0y
IRRR RIS R NN

Mi=MNg=3500 Tl‘_f_!l'!lt'l.'_

,ﬁf

I i1
| 1!

v
1

¢ On demande : Déterminer la vitesse de rotation de sortie, N;.

WM 7

Courroie —
Poulies
8 |28=70 mm
7127 =35 mm
6 |Z6= B0 dents
B | Z5= 30 dents
4 | Z4= 60 dents
3 |Z3= 25 dents
2 | Z2= 50 dents
1 |Z1= 2 filets
Rep. | Caractéristique
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Exercice 4 : Chariot de manutention motorisé

On donne : La fréquence de rotation de larbre moteur 27 par rapport au carter 8 est :
Nz7/. = 1500tr/min

+ On demande :
1) Compléter le tableau ci-dessous

<<requirement >>

Exizgence cinematique

Text = "Vitesse < 2km/H"

ID = "REQO01"

36 (Joint
torique)
I7

38

Moteur

L——1
 J S— |

8
27
S
o 35 ‘I
[ ——
| ] I J
11
N
e N
IEEI Chéssis C

| 39
40 16 |
oy i1
- | I e
45 [ M— |
43
i
b6 — |

Repére de la roue Module m Nombre de dents z | Diamétre primitif D
27 1,5 16
35 1.5 54
5 14 21
11 15 56 84
16 5

2) Déterminer la vitesse de rotation de la roue 46 par rapport au carter 8 Nags.
3) Déterminer dans le cas d'un déplacement du chariot en ligne droite, la vitesse d'avance du chariot
3) Conclure quand au respect de |'exigence cinématique.
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