Les adaptateurs DCO06 Connaitre la technologie des systémes

ADAPTATEURS : APPLICATIONS
1. Ankle pitch NAO

Q1. Compléter le schéma cinématique du
mouvement de la cheville autour de I'axe de
tangage

T Pignon_03_20
|
Nmoteur | I
Entraxe Mobile_inf_1
«a»

/ Mobile_inf 2

Pignon_03_20

Mobile_inf_1

Mobile_inf_2

Mobile_inf_4

Roue_sortie_inf

L ] _/| Roue_sortie_inf
Nanklepitch

Ankle Pitch Module Nb de dents : Z Coefficient de déport .Entraxe de
fonctionnement (mm)
Pignon_03_20 0,3 Z3=20 0 15
Mobile_inf_1-roue 0,3 Z1, = 80 ? 0
Mobile_inf_1-pignon 0,4 Z1, =25 0,214 145
Mobile_inf_2-roue 04 ? Zo =47 0,042 ’
Mobile_inf_2-pignon 0,4 Zp =12 0,564 145
Mobile_inf_4-roue 0,4 Z4 =58 0,836 !
Mobile_inf_4-pignon 0,7 Z4,=10 0,541 168
Roue_sortie_inf 0,7 Zsortie = 36 0,603 !

Q2. Déterminer le nombre de dents de la roue « Mobile_inf_1 » ainsi que le module de la roue « Mobile_inf_2 ».
.  Entraxe pignon_03_20/mobile_inf_1-roue=a=15mm.OnaDi=mxZ
a= (Dpignon_03_20 + Dmobne_inf_l.roue)/z = (m.23 + m.er)/Z a7 = (Za/m) - Z3. AN :Z4 = (30/0,3) -20& 21, = 80 dent

e Pour que I'engrenement soit possible, mi, = myr; doncm
Q3. Justifier I’évolution croissante du module entre I'entrée et la sortie du réducteur.
On a Ps/Pe =1 < Cs.005 = M.Ce.e < s / @e = M.Ce / Cs . le couple transmis est inversement proportionnel au rapport des vitesses (au
rendement pres). La vitesse diminuant, le couple transmissible augmente donc en sortie du réducteur. Les dentures doivent étre
dimensionnées pour résister a cette augmentation de couple transmis. 2 options :

- Augmentation du module (c’est le cas ici)

- Changement de matériaux : plastique pour les premiers engrenages, puis engrenages en acier en sortie du réducteur
Q4. Déterminer le rapport de transmission du réducteur associé au mouvement de tangage de la cheville dur obot NAO.

r = (—1)n Mimenantes _ (_qy4 LB BapXPap g N = 20X25XA2X00 o g 00764 = 1/130,85)
T Zmences Z1rXZgy X ZaeX Zsortie 80 x47 x58 x36 4 2

Doc constructeur : speed reduction ratio = 130,85 DESCRIPTION OF THE MOTORS

Q5. En déduire Nankiepitch @ Vide si le moteur associé est de type 1 Motor type 1 Motortype 2 Motor type 3
Nanklepitch 1 Model 22NT82213P 17N88208E 16GT83210E
= 2R = < Nanklepitch = 8300/130,85 ) . 0
Nmoteur 130,85 No load speed  8300rpm £10%  8400rpm +12%  10700rpm +10%
’Nanklepitch =63,4 tr/min =1,06 tl‘/S‘ Stall»torque 68mNm +8% 9.4mNm +8%  14.3mNm +8%
Continuous 16.ImNm max  4.9mNm max 6.2mNm max
torque
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Les adaptateurs DCO06 Connaitre la technologie des systémes
2. Motoréducteur assistance DAE

Caractéristiques mécaniques
Rotation volant +707°
B Angle maxi pivotement roue gauche -39 a+30°
=== Angle maxi pivotement roue droite -30 a+39°
Déplacement maxi crémaillére 130 mm
Diameétre de braquage entre 9.65/10 m
trottoir/mur
Couple maxi au volant 9 Nm
Réducteur roue et vis R=1/23, m=1.5, d=14°30", Z=2, f=20°
A_A Rendement réducteur 0.80 mini
Embrayage électromagnétique Monodisque - Couple 1,08 Nm mini
Seuils déclenchement assistance 74 km/h et 68 Km/h
Rotation barre de torsion 8 ° maxi
Raideur barre de torsion 2.9Nm/°

45 44 43 42 4 4
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Q1. Compléter le nom des composants dont le repére est entouré sur la vue en coupe du motoréducteur installé pour

I’assistance électrique de la DAE.
e roue @ vis sans fin roulement a billes

Q2. En fonction des caratéristiques données, déterminer le nombre de dents de la roue.
R= 1/23 = Zuis / Zroue < Zrouve = Zuis / R

AN. : Zioue = 2 X 23 < [Zroue = 46 dent

Q3. Déterminer le diameétre primitif du pignon engrénant sur la crémailléere pour satisfaire les valeurs du cahier des
charges. Le pignon est directement relié sur la colonne de direction, et donc au volant.

Rotation volant : Oyolant = + 707° et le déplacement maxi
de la crémaillére : Ceramailiere = 130 mm

Cerémailiere = Rpignon X Ovolant <> Rpignon = Cerémailiere / Ovolant

A.N. : Rpignon = 130/ (1414 x 21t / 360)

Reignon = 5,27 mm donc [Dpignon = 10,54 mm|

Schéma de principe du
systéme pignon crémaillére
d’une direction de voiture
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Les adaptateurs
3. cordeu

se de raquette

DCO06 Connaitre la technologie des systémes

Q1. Indiquer le

Mors de tirage Clavier numérique

nom des éléments assurant les trois
fonctions ci-dessous.

I Tendre la corde |

MOTO REDUCTEUR Z7 =55
O e O Ol
/@\v//?§< / / // // 7 11 |Roue
K%; v \) = 6 1 |Pignon gauche
; S ./ : :
< ,/ \)ﬂ/ﬁ%‘@ //Z)@ \ 5 |1 |Pignondroit
%\ § \j E %Y/ ég LL 4 |1 [Abre mf)teur
% \’ = L 3 |1 [Carter réducteur
¥{“’N%T)£\ 57 \\J\ 2 1 |Rotor
/ \\\\\/ 1 |1 |Carter moteur
GJ @ \\/ Rep | Nbr | Désignation Y,
MOTO REDUCTEUR CORDEUSE Pignon arbré droit (5)
25' =29

Pignon arbré gauche (6)

DETAILS DE IL’ENSEMBLE MOTOREDUCTEUR

Sens de déplacement pour
tendre la corde

-

Brin tendu de la chaine

!

Brin mou de la chaine ‘

_|Transformer énergie I

Moteur électrique

Adapter éneraie I

Réducteur

—|Transformer la rotation en translation |7

Systéme pignon / chaine

Pignon

" luréducteur

in tension

A1

B

\ Bati

Q2. Déterminer le rapport de transmission (réduction) du réducteur. ATTENTION : Ne pas tenir compte du pignon arbré

6.
z

visXZ 2 x15
Rreq. = 2525 A N.: Rreq = 29>;SS<:> Rrsa. = 0,01881

Zsi X Z7'

Q3. La vitesse de rotation du moteur étant de 1000 tr/min, déterminer la vitesse de rotation du pignon qui entraine la

chaine.

_ Nreducteur _

N

Rred. =
Nmoteur

RIEROD A N.: Npignon = 0,01881 x 1000 <> Npignon = 18,81 tr/min|

Nmoteur

Q4. Le rayon du pignon qui entraine la chaine est de 10 mm. Déterminer la vitesse de translation du chariot, solidaire

de la chaine.

Vehariot = Roignon X ®pignon- AN.: Venariot = 10 x 18,81 X (271/60) < [Vehariot = 19,7 mm/s
Q5. Déterminer I’entraxe entre le pignon 5 et la roue 7 si « m », le module des dentures, est égal a 2.

m.Zs+ m.Z;
sy =——

.AN. :as;=2 (15 +55) / 2 < fasy = 70 mm]

Q6. On décide de remplacer I'engrenement entre le pignon 5 et la roue 7 par
deux engrenages dont le rapport de réduction reste inchangé, R = 15/55.

Données :

Zs=23=156t Zz=29

Déterminer la valeur de Z et Zo, en sachant que le rapport de réduction peut
étre légérement différent de 15/55.

Zs X Z sz 152 x55
=M:Z2 ZZ_ FSANZZ= 15 <:>ZZ=28;

Zy X Zg

7 donc

o

‘Zz =2Z9=29 dents‘. Nouveau rapport de transmission R’ = 0,2675 au lieu de 15/55 = 0,2727
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Les adaptateurs DCO06 Connaitre la technologie des systémes
4. Transmission de puissance d’un hélicoptére

Mise en situation :

L'étude porte sur une boite de transmission de I'entrainement du rotor
principal d'un hélicoptéere.

L'énergie mécanique nécessaire a l'ascension et a l|'avancement de
I'appareil est obtenue a partir d'un groupe turbo-propulseur a hautes
performances (turbine avec un faible couple et une grande vitesse de
rotation).

Par l'intermédiaire d'une boite de transmission, cette énergie atteint le
rotor principal et les pales.

Travail demandé :
Q1. Colorier (avec des couleurs différentes) sur les figures <& et < :
Le porte satellites, les satellites, la couronne, le planétaire central, I'engrenage conique d'axe vertical et I'engrenage
conique d'axe horizontal. Voir les 2 derniéres pages du document.
La vitesse maximale de [I'hélicoptére en vol horizontal (sans vent) par rapport au sol est égale a

||Vmaxi,VPEcellule/sol|| = 263 km/h.

Q2. Déterminer la vitesse de rotation du rotor principal par rapport a la cellule de I'hélicoptére lorsque celui-ci vole a sa
vitesse maxi ; et de telle fagon qu'il ne soit pas possible, en aucun cas, d'atteindre la vitesse du son en extrémité de pale.
Tout en conservant une sécurité de 15 % par rapport a ce risque (a cause d'éventuelles vibrations). On adoptera une
vitesse du son dans I'air = 330,4 m/s.

Cas limite : en extrémité de pale lorsque celle-ci
est en sens opposé au déplacement de
I"hélicoptere / sol.

VVPEcellule/sol VA,pale/cellule

Relation a vérifier :

”VVPEcellule/sol” + ”VA,pale/cellule” < 85% X Vson
& |Vapatecetrute|l < 85% X Veon = [[Vopecettutesso|| < 0,85 x 330,4 — (263/3,6)
<:>||VA,;aale/cellule|| <207,8m/s

v = _ ”VA,pale/cellule” _ 2078
Ona ”VA,pale/cellule ” - Rpale X Qpaﬂe/«:ellule = Qpale/cellule = Rpale = S35 = 38,8 rad/s

]Les pales ne devront pas tourner a une vitesse supérieure a 28,8 rad/s, soit 371 tr/min\.

Q3. A partir de la disposition du train épicycloidal présenté sur les figures 2 et 3, calculer la vitesse de rotation de I'arbre
intermédiaire.
.. WP/o ~ WPS/o Z Q2/cellule= Qa/cellul Z . s
Formule de Willis ; —£2——"PS/0 — _ 2C o, “2/cellule feellule — _ 20 |5 couronne O est bloquée, fixée sur la cellule.
wc/o0 — WPS/o Zp Qo/cellule ™ Qa/cellule Zy

Z
Qwl-/cellule = Qpale/cellule- Donc Qz/cellule = -Q4/cellu1e- (1 + Z_Z) = 38,8 x (1+100/30) = 168,1 rad/s

La vitesse de rotation de I'arbre intermédiaire est égale a :’Qz/ce"ule =168,1 rad/s et Narbre intermédiaire = 1605,6 tr/min‘

Q4. A partir des caractéristiques des deux engrenages coniques, et sachant qu'a la sortie du groupe turbo-propulseur
(axe de la turbine) se trouve un réducteur : r = 1/6 (réducteur non représenté sur les différentes figures), déterminer la
fréquence de rotation de la turbine en tr/min.

Narbre intermédiaire Narbre intermédiaire X Z'2 _ 1605,6 X56

X7, 1/ x15

= 35964 tr/min

Zy
=71 X — < Niurbine =
Nturbine Zr,

]La fréquence de rotation de la turbine de I’hélicoptére est environ égale a 36000 tr/min\.
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Les adaptateurs DCO06 Connaitre la technologie des systémes

axe turbine

groupe lurbo propulseur

Figure 1 boite de Fransmission principale

vers rotor

2 5 satelites
@x@\, P

',
_ZfSS“‘;\ : It - J * Figure 3
i

”@:h;(r /grbre intermédicire

i accouplement
i @H ‘ﬂi—?‘[ groube |
e — ,~?~':_:f o ptl:"gpu seur\_©
Ze ol ‘ | }

oaY:
’l
/ pompe _hydraulique
/ Zbompe a_huile

- <__arbre denlrainement. dedocnacoce

i

S'satellites Z=3 <y

irbre intermédiire

Figure 2

@ Frédéric Poulet Page 5 sur 6 TSI Eiffel Dijon



Les adaptateurs

détail 1

@ Frédéric Poulet

©
WU " D SRR |
P10sks  Le— (@)
.. _M105x25 gauche
| a4
@365% {
S Ll b e ] ] _mmlure @5155.0’10_.
Q : g RIN 5480
)
« 2 A | i
\l 34 5|\ i déwil 1
2R - ‘ l i g o~
12 O SRS - ! ] g
s i 7 I S
yi ke et o
U ER T | e
Hlo2su | B t 3 15NC6
{ B Hemmsl | g g | ir sy
O | - G | revenu
BZ5S i ! Il o
“ O mrrE | I / '
o @tome H) .
]

[3manelons  equidisonts

sur

mexcedmi

hauteyr maneton

[0 195 @]

Page 6 sur6

srenive K

DCO06 Connaitre la technologie des systémes

COUPE BOITE TRANSMISSION
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