TRANSMISSION DE PUISSANCE DES SYSTEMES MOTORISES : SYNTHESE

Approche fonctionnelle, structurelle, comporiementale et technologique des principales solutions constructives de transmission de puissance mécanique de rotation
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Efforts sur :
Vis Roue
FTV = Cv/ Iy = FAR

P: r:qZ/q1:ZV|S/Zroue
- - Vi r=Wo/Wi =2 s/ Z roue

y Réversible si p/2-j <b<j

. . Fav=Frv/tanb = F
T ea N . - -
”"‘&;u - Zuis : nombre de f||§ts [ Fu=Frv.tan aq/sin b =Fo
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g = : () N i F=Fgr/sin a,
& D: T =20° "% i
T X Bom o §\ﬁ
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111200 r=w,/w;=(-1)" ZZmen&
réversible menées ~ . L, .
Wy exemple - Méme loi que précedemment a
o, "I 2 r=(-1)3(Zy/Ze) appliquer par solide isolé
ik E = N X(ZelZ2)X(Z/Z4)
Transformateur de pigaon
mouvement g P: c=gR Fr=Clr
Fr=F+.tan a
V: V=wR
C: Couple sur la roue
Fr: Effort tangentiel
Fg: Effort Radial
erémaillére
Transfo rm ate u r d e . N Couple moteur sur la vis et Effort axial moteur sur 'écrou
a : angle de fll.et effort axial résistant sur l'écrou et couple résistant sur la vis
mouvement g apr;lgslea?)gael!lecnel P. c= d p/2 P Couple “= Effort Coupl = Effort
a . =1 ouple 7 =
pR: pas réel C. course moteur - —T o résistant Hr:'m*Q
m : fayon moyen
Mouvement passible si p < /2 - © Mouvement possible si B > o
V: V =W p/2 p avec avec
tang =f/cos o tang =f/cosa
f = coefficient de frottement f = coefficient de frottement
o = angle de filet o = angle de filet
l e Le systéme vis-écrou est dit réversible si les deux types de transformation
§W}% y 74 L de i-d sont o< PBem2-0
Vis-écrou a billes Vis-6crou & rouleaux satellites




