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Pour arbre (NF E 2-163) Pour alésage (NF E 22-165)
d e 2 c | 1 g D E- | C [ L G
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15 | 1 [252] 11 [143 82 |12 [202( 13 |3887
18 | 1 |244] 11 [152 35 | 15 (232 ] 1,6 | 37
7001 1256 11 |162 40 | 175|274 1,85 42,6
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5-COTATION FONCTIONNELLE

4 - ETUDE CINEMATIQUE
Q Tracer les chaines de cotes relatives aux conditions Jaet Jb

On donne : nombres de dents : Z13 =165, Z15= 35, 212 = 38, Z8 = 208 ; module des mues; '

15 et 13 m =1 ; vitesse de rotation de I’arbre moteur Nm = 1500 trs/mn ; Puissance du
moteur Pm = 1,5kW : Z
Ja
4 — 1 Calculer ’entraxe ;3.5 &
N
-------------------------------------- - h N n
.................................................................................................... & « N @] ®
4-2 Déterminer le rapport de transmission entre 9etl5 q
................................................................................................. 43 )f"
4-3 S’agit — il d’un réducteur ou d’un multiplicateur ? Justifier : | 4z ) |z 7
35 —
......................................................... 44 ) 2
........................................................ J I
4-4 Quel est le sens de rotation de 9 par rapport & Iarbre moteur ? 3 3 L
i
|
% ' § ETUDE GRAPHIQUE ‘
6. 1 Conception (voir doc 517) - l‘
A s !
{ - Le guidage en rotation du pignon arbré 9 est assuré par deux roulements 28 et 30.

! Compléter le montage de roulements.

rt de couronne 10. Réaliser

4-7 Calculer le rendement i i : iai
. global r, et la puissance de sortie Py si ] - Le pignon arbre est en linison encastrement avec le suppo
étage d’engrenage estr = 0,8 - e ie Py si le rendement de chaque cette liaison e
.................................................................... i 62 Dessn de définiton
..................................................................................... Sur le document 6/7, compléter le dessin de définition de la piéce 6 sans les parties cachées
........................................................................................................ 3 en:

.............................................. y . Vue de face en Coupe A' A

- Vue de droite

NB : les vis 24 sont au nombre de 4. La vis 45 est unique, uinsi que la pidee 21
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3 - ANALYSE TECHNIQUE

3-1 Donuer lg Rom des liaisons cntre les piéces suivantes «

3-2 Compléter le schéma cinématique ci-dessous et donner les repéres des piéces principales *
indiquées.

Moteur

3-3 Donner la fonction des piéces suivantes :

3
BT e oitiite siee e s s aeneenrrrshen

d
Bevo'rat UNIVERS BACCALATRFAT T srawinn T — peersi S

3-4 Donner le rdle des trous X réalisés sur la pice 4 :

..........................................................................................................

3-6 Comment est réalisée la liaison « arbre moteur / 15 » 7
Mise en position :

...........................................................................................................

..........................................................................................................

.........................................................................................................
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