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Systémes de transmission de mouvements Spe SI

Tapis de course TC290

VERSAILLES TD

1. Mise en situation :

Le tapis de course permet de s'entrainer
a la course a pied sur plat ou en cote. Il
contient plusieurs programmes
d’entrainement que l'on peut choisir a
partir du pupitre.

Le systeme est constitué de deux chaines
fonctionnelles indépendantes.

e La premiere chaine correspond au

dispositif permettant d’imposer la '
vitesse de défilement du tapis. .
e La deuxieme chaine correspond au

dispositif ~ permettant  d’imposer
I'inclinaison du tapis.
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2. Problématique :

Les utilisateurs du tapis désirent unevitesse de Systeme
course de 16 km/h. Il vous faut donc vérifier que souhaite
le moteur utilisé permet d’atteindre cette

- = [i W
Une étude récente auprés des utilisateurs a

montré qu’ils trouvent que le tapis s’incline trop

Ie.nte_ment. Ils so‘uhalteralent _que le tapis puisse
s’incliner de 1% a 10% en moins de 30 secondes.
Vous allez donc calculer la durée nécessaire, avec

le tapis actuel, pour passer de 1% a 10%
d’inclinaison et ensuite analyser les moyens Systeme
techniques possibles pour atteindre le souhait théorique
formulé par les utilisateurs.

3. Travail demandé :

DOMAINE CLIENT

Performances
attendues

B

DOMAINE THEORIQUE

Performances
calculées

3.1. Etude de la fonction <« faire défiler le

tapis » :

Q1. On s’intéresse a la fonction « transmettre ». D’apres le diagramme

structurel page 1, indiquer I’élément réalisant cette fonction.

Le systeme de défilement du tapis est composé d’'un moteur a courant
continu 0-180 VDC dont le rotor est couplé a un volant d’inertie (masse en
rotation liée au rotor) et d’'un systéeme de transmission par poulies et
courroie crantée.La fréquence de rotation maximale du moteur est de

5500 tr/min.

Les caractéristiques du systeme sont données ci-contre :

Volant d'inertie | [ Moteur | (Tapis +Tambour

L

d'entrainement

Q2. Définirla relation littérale liant la fréquence de rotation du tambour | Poulie ‘ E‘ courroie j Poulie
d’entrainement (N en tr/min) et la vitesse linéaire de défilement du Locimoiee ).~ [ Teceptce ]
tapis (Vt en km/h) Vitesse lingaire de

défilement du tapis (Vi) [

Q3. En déduire la relation littérale liant la fréquence de la poulie Y » I/'O
réceptrice (N, en tr/min) et la vitesse linéaire de défilement du tapis Q
(Vt en km/h)

Diamétre du tambour

Q4. En déduirela relation littérale liant la fréquence de rotation du — d'entrainement

moteur (N; en tr/min) et la vitesse linéaire de défilement du tapis

(Vten km/h)

Q5.  En déduirela fréquence de rotation du moteur en tr/min a la vitesse

de maximale de 16 km/h.

Q6.  Conclure sur le choix du moteur du point de vue de I'attente client.

D,=53 mm

Moteur

Vitesse IiF\éaire de
défilement du tapis (Vi)

| |
| I

-

Diameétre primitif
poulie motrice D:=33mm

Diamétre primitif
poulie réceptrice D:=109 mm
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3.2. Etude de la fonction <« incliner le tapis » :

Q7. On s’intéresse a la fonction « transmettre ». D’apres le
diagramme structurel page 1, indiquer les éléments
réalisant cette fonction.

Le systeme d’inclinaison est composé d’un vérin
électromécanique associé a un systeme de biellette.

Le vérin est composé d’'un moteur électriquecouplé au
pignon 1, d’un réducteur a engrenages et d’un systeme vis-
écrou.

On admet que la course du vérin est de ¢ = 123 mm pour
réaliser I'inclinaison de 0 a 10°.

La fréquence de rotation maximale du moteur est de
Nmoteur = N1 = 3000 tr/min.

Z1=7dts
Z2a=25dts
Z2b =12 dts
Z3a =26dts
Z3b =12 dts
Z4a =29 dts
Z4b =12 dts
Z5 =60 dts

Q8.  Enanalysant la forme des dentures, retrouver les couples de pignons/roues qui composent les étages du réducteur.
Q9.  Calculer le rapport de réduction du réducteur R.

Q10. En déduire la fréquence de rotation de I’écrou Ns en tr/min.

Q11. Ondonne le pas de la vis : p =4 mm. Calculer V5. en mm/s.

Q12. En déduire le temps mis par le systéme pour effectuer I'inclinaison de 0 a 10°.

Q13. Quels sont les éléments que vous pouvez modifier sur le systeme pour diminuer la durée d’inclinaison et atteindre le
souhait formulé par les utilisateurs

Q14. En envisageant de ne changer que le moteur, calculer sa vitesse de rotation pour que le mouvement ait une durée
inférieure a 30 secondes.

Q15. Enenvisageant de ne changer sur le systéme vis-écrou, calculer le nouveau pas du systéme vis-écrou

Ql16. En envisageant de ne changer que le réducteur, calculer le nouveau rapport de réduction de celui-ci.
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