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L’action sur la matiere d’ceuvre nécessite de I'gmeiLa chaine d’énergie est constituée des fomgtio
alimenter, distribuer, convertir, transmettre at.ag

I. Fonction Alimenter

I.1. Présentation

Alimenter c’est fournir au systeme I'énergie (étepte, pneumatique, hydraulique) dont il a besanrp
fonctionner. Matiere

d’'ceuvre
entrante
Ordres
(/ AGIR

ALIMENTER |m=» DISTRIBUER M CONVERTIR M TRANSMETTRE e SURLA

MATIERE
Chaine d’énergie D’OEUVRE
Energies —
d’entrée latiere
d'ceuvre
Les types d’énergie : cortante

L’énergie électrique par réseau.
L’énergie électrique locale.
L’énergie pneumatique.

[.2. L’énergie électrique par réseau
Elle estfournie parONE, par I'intermédiaire d’'un réseau de I'énergie &igae de type courant alternatif
de fréquence 50 Hz et des tensions variables : 2808Wophase, 400V triphasé, ... etc qui nécessite un
raccordement et une protection.
Elle est produite dans des centrales et quelqudesmitype, on y trouve toujours un alternateurané par une
turbine. Il existe 3 types de centrales :

Centrales hydrauliques ;

Centrales thermiques.

Centrales nucléaires

[.2.1. Centrales hydrauliques
Ces centrales sont situées sur le bord d'un coeeudou en montagne de telle sorte que I'énergieanmique
nécessaire pour la mise en rotation dédrnateur puisse étre fournie par une masse d’eau en mounteme
On distingue 3 types de centrales hydrauliques :

Basse chute hauteur de 2 a 3 m (turbiK&PLAN, rotation de 75a 120tr/min) ;

Moyenne chute: hauteur de 30 & 200m (turbiRRANCIS, rotation de 100 a 600tr/min) ;

Haute chute: hauteur de plus de 200m (turbPELTON, rotation de 600 a 3000tr/min).
Remarque: La production de centrale est irréguliere, paragafle est tributaire des conditions atmosphériques
(pluie, sécheresse ...), qui peuvent échanger d'nnéeaet d’'une région a l'autre.

[.2.2. Centrales thermiques

C’est vapeur d'eau produite par une chaudiére quinie I'énergie mécanique nécessaire au mouverment
I'alternateur.

Cette chaudiere est alimentée par I'un 8eembustiblessuivants charbon ; mazout ; fioul

Remarque : Les centrales thermiques sont situées au voisitiegemines de charbon, pour éviter les frais de
transport, a proximité des grandes villes dont tmsmmation est importante et pres d’'un fleuveaidse de la
grande consommation d’eau nécessaire au refroidisse des turbines.

[.2.3. Centrales nucléaires

Elles sont alimentées pBuranium enrichi (239) dont la fission d’'un gramme libere une énergie
d’environ22 000 kWh soit autant que la combustion 2800 tonnesde charbon. Une centrale nucléaire
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est une centrale thermique dont la chaudierecegplacée par un réacteur. La vapeur ainsi produite
entraine urturboalternateur .

[.3. L’énergie électrique locale
L’énergie électrique est soit produite localemedrgaris la forme directement utilisable emmagasatée
restituée en fonction des besoins.

1.3.1. Piles et accumulateurs

[.3.1.1. Piles

On obtient ce générateur électrochimique en plamg#eux électrodes
de natures différentes dans un électrolyte. L’etdermonstitue une pile
électrique, dont la tension dépend de la natul&tbetrolyte et des électrodes.

La différence entre les accumulateurs, aussi apfietieries, et les piles,

c'est qu'on peut recharger les accumulateurs usgudls sont "vides". |§|i’ }_.,1
Alors que les piles ne se rechargent pas. gd| W 1

1.3.1.2. Accumulateurs
s 3t tl

. . Accumulateurs
[.3.2. Energie Solaire

Il utilise I'énergie du soleil. Des cellules photttaiques permettent de
transformer directement I'énergie solaire en émeéfgctrique.

1.3.3. Energie éolienne

Un générateur éolien produit de I'électricité atjpate pales orientables.
Ces pales ou hélices vont entrainer a leur torgtéion d’'un alternateur qui
fournit une puissance électrique liée a la forceeht.

) 2 . . Eolienne 1V - 24V
I.4. L’énergie pneumatique

L’énergie pneumatique résulte de la compression

de l'air et de sa distribution au travers d’'un egése Production
de canalisations. Elle est assurée par un compuiresse
animé par un moteur électrique. La pression est de
I'ordre de 6 bars. Un réservoir permet de stocClagr |

sous pression et évite le fonctionnement continu

du moteur.

Stockage : Distribution

N

Systeme de conditionnement
! L’'unité de conditionnement d’air comprink€&kL comprend :
S - UNFILTRE élimine les impuretés solides et liquides
\J‘s- un MANO- REGULATEUR qui ' i
qui permet de régler une pression stable.
Un LUBRIFICATEU R qui pulvérise un brouillard d’huile assurant un
,,,,,, | graissage des éléments mobiles et une protectitneckoxydation.

v\Schéma de 'unité FRL
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[I. Fonction Distribuer
[I.1. Présentation
L’énergie fournie par I'alimentation, qu’elle saitorigine électriqgue ou pneumatique doit &istribuée
aux difféerents actionneurs du systeme. Deux pdgédbpeuvent alors étre envisagées :
Distribution en tout ou rien (ou par commutatida)source d’énergie est alors mise directement
en relation avec l'actionneur.

Distribution par modulation d’énergie, dans cel@dionneur recoit I'énergie de facon graduelle.
Matiere

d’ceuvre
ﬂ entrante

Ordres
f AGIR
ALIMENTER |=» DISTRIBUER M| CONVERTIR [ TRANSMETTRE > “f’AlJTFfELFfE
Chaine d’énergie D OEUVRE
Energies
d’entrée Matiere
§ d’ceuvre
o . " o)
Remarque: seule la distribution en tout ou rien sera teité rf"s sortante
Ces distributions sont assurées par Energie Distribu er Energie
des préactionneurs qu’on peut classer en disponible— I'énergie > istribuée
fonction des grandeurs d’entrée et de sortie : = T =
Préactionneurslectriques Préactionneur
Préactionneurpneumatiques D
. Contacteur .
Electrique IRelais Electrique
Pneumatique Distributeur Pneumatique

[I.1. Préactionneurs électriques
Parmi les préactionneurs électriques les pluséslon trouvées relaisetles contacteurs
Ces dispositifs permettent de commander un cidmipuissance a partir d'un circuit de commande.

[1.1.1. Relais électromagnétique Contacts du circuit de
puissance

Ressort
Circuit de
magnétique W rappel
enteraou | (LG
Comme son nom lindique, il sert en tout  Bobine du ! \ Palette
Premier lieu a " relayer ", c’est a dire a circuitde ' mobile
faire unetransition entre un courant faible =~ commande "'o """""""""""""""
et un courant fort. Mais il sert également a 1 2 5

mmander plusieurs organ - . ) ) X
C.O Ita (,je ptus ?u S\O 9a eslt' | La palette est attirée par la bobine lorsque agliest alimentée
simuftanementgrace a ses mulliples La palette entraine les contacts mobiles. Ceuwassent alors d
contacts synchronis la position repos (R) a la position travail (T).

[¢)
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Symbole du relais

Contact repos _ Remarque :
- \ Contact travall Il existe des relais appelés bistables possédant bobines
Bohine pPp p
indépendantes. L'alimentation d’'une bobine perneetnettre le
| contact en position de travail et I'alimentationl’@etre en
/ _________ Second jeu position de repos.
de contacts Quand le relais est utilisé en électrotechnique ptimenter des
| moteurs triphasés, on le nomme contacteur.

bl

Comimun
[1.1.2. Contacteurs
Les contacteurs électromagnétiques sonpiéactionneurs associés aux
actionneurs électriques, principalementriesteurs.

[1.1.2.1. Définition

Le contacteur est un appareil mécanique de connggapableal’établir ,

de supporter ef’'interrompre des courants dans les conditions normales du
circuit, y compris les conditions de surcharge emwise.

11.1.2.2. Constitution

Contacteur a translation Contacteur a rotation

rrrr

Y v u

Fixation

Electro-aimant

Partie fixe de I'électro-aimant

Pdles principaux

Bague de
déphasage

Contacts auxiliaires

Bobine

Bloc renfermant les contacts fixes et mobiles

Contacteur KM

A

f Electro-aimant _l f Contacts _l

Bobine Circuit maanétiaue Principaux Auxiliaires
(de puissance) (de commande)

L’électro-aimant attire 'ensemble des contacts ileslpour assurer la commutation. Lorsque la bobine
n'est plus alimentée, un ressort permet le retesrabntacts dans leur position de départ
Le contacteur comporte 4 ensembles fonctionnels :

le circuit principal ou circuitle puissance
le circuit decommande

le circuitauxiliaire

I'organemoteur
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[1.1.2.3. Représentation et schéma
SCHEMAS DE PUISSANCE SCHEMA COMMANDE
Sl#

contacts auxiliaires
par blocs additifs

A]i 1(! 3J 5(] 13| A1| lJ 3J SJ 13| 53| 55
KM1 \ \ \ KM1 \ \ \ \ \ ,,,,,,,,
A1 2\ 4\ 6\ 1§ A2| 2\ 4\ 6\ lﬁ SAN 56
bobine p%?sliz:cee au?(?lilzir 20bin p%?éizr?ce au?(?lilzire
e e

[1.1.2.4. Principe de fonctionnement :

Explication

Q1--5-
==y 1

an NN 8

MARCHE [,

KM1 [

[1.2. Préactionneurs pneumatiques

[1.2.1. Réle d’'un préactionneur pneumatique

L'étude est limitée aux préactionneurs pneumatioes Ou Rien (TOR) que I'on appelle distributeurs
pneumatiques. lls ont pour réle de diriger le feuml I'air (sous pression) dans certaines diresti@'est
grace a eux qu'on peut commander de la sortie tar@atrée de tige d'un vérin par exemple.

[1.2.2. Constitution (description)
Nous ne parlerons que des distributeurs a tir@ssglus utilisés).

S.

Tiroir
©,

32| km1

ras

KM1
A

Une impulsion SUARRET
provoque’arrét . Le moteur
s'arréte.

Corps

Une impulsion SUMARCHE
enclencheKM1 qui
s’autoalimente (par son contact
auxiliaire). Le moteutourne.

Exemple de distributeurs (Telemecanique) @ ®

@)

©)

@ @ @ : Orifice pour branchement

. Orifice de commande du distributeur
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D'une maniere générale, un distributeur est composéipalement d’un corps, d’un tiroir, des oré&c
d'entrée et de sortie du fluide ou de I'air et aneleux commandes de pilotage

[1.2.3. Fonctionnement I1.2.4. Schéma de principe
Par hypothese, on suppose que :
La pression alimentéorifice 1 FCZIO—

L’orifice 2 est a lair libre
L'orifice 3 est relié a un vérin simple effet.

Si I'on applique une pression a la comma , @
Le tiroir se déplace vers la gauche, et I'air / «—
Sous pression serra envoyé dans la chambre du
Vérins :la tige sort.

T@

Si I'on applique une pression a la comma@ Pression

Le tiroir se déplace vers la droitia:tige du verin (6) d'alimentation
Rentre.

[1.2.5. Caractéristiques
Un distributeur est caractérisé par :
Son nombre d’orifice (sans compter les orificesoimmande).
Le nombre de position du tiroir
Le type de commande (1ou 2 position stable ; ole gk monostable ou bistable)

Les positions des tiroirs se symbolisent par degsaon symbolise le distributeur dans sa posiion
repos.
Exemple: Le distributeur utilisé précédemment utilise :

3 orifices

2 positions de tiroir

2 commandes pour 2 positions (bistable)

Il s’agit doncd’un distributeur 3/2 bistable

Il se symbolise de la fagcon suivante :

Les lignes représentent
les Canalisations internes.

Type de X

commande dk»[ z

distributeur

L 2
Représentation des— N Les fleches représentent le
orifices bouchés sens de circulation de l'air

Orifices permettant le  sous pression
branchement des conduits

S'’il s’agissaitd’un distributeur 3/2 monostablel se symboliserait de la fagon suivante :

N W <«—— Rappel par ressort
TIT ¥
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[1.2.6. Commande des distributeurs
Si le distributeur possede une commande de chamael @st ditbistable. C'est a dire qu'il faut faire une
action a chaque fois que I'on veut changer d'état.

Si le distributeur possede une seule commandecdidnet un ressort de l'autre il estrdidnostable
C'est a dire qu'il faut faire une action pour chargjétat et cesser cette action pour revenitat I'é
précédent.

[1.2.7. Types de distributeurs et leur symbolisati  on

Schéma normalisé d'un distributeur :

. 4 2
Distributeur 4/2 4
(4 orifices et 2 positions) :)
?
Systeme de pilotag 3 1 T
Principaux distributeurs et principaux dispositifs de pilotage
Symbole Orifices Positions Symboles de pilotages
— oy N
| géneral
A X :'
212 Normalement 5 2 — bout
fermé outon
- — POUSSOIr > manuel
4 ' ] édale
32 < P /
3 2 — N
T :
! ' ) poussoir
3/2 / i \\/  ressort > mécanique
3 2 J—
SESA —() galet
— J
A
4/2 ]
>< 4 2 71 1 enroulemel
\ 4 p—
, < hydraulique} électrique
5/2 \ / 5 2 —= pneumatique
T A 4 A 4 | T

I1l. Fonction convertir

[1l.1. Présentation
Puisque I'énergie souvent disponible est électrgjupoins encore pneumatique, alors il faut comvert

cette énergie disponible en énergie mécaniquey; lditlisation des actionneurs qui assurent cette
fonction de conversion. On trouve :

Actionneurs électriques.
Actionneurs pneumatiques
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Matiere

d’ceuvre
ll entrante

fOrdreS
AGIR
ALIMENTER -)‘» DISTRIBUER (@ CONVERTIR B TRANSMETTRE = |\/?AUTRIELF§\E
_ B i D’OEUVRE
Chaine d’énergie oY
Energies .
d’entrée Matiere
d’ceuvre
sortante

Energie Convertir Energie
dgistibuce ™| panorgie ™= utilisable

S| S|
ﬂ Actionneur ﬂ

: . Energie
Energie Actionneur -nerg
mécanique

Electrique Moteur De rotation
Pneumatique Vérin linéaire De translation

[11.2. Actionneurs électriques
Il existe plusieurs types d'actionneurs électrigoescite en particulier les moteurs, les électraats et

les électrovannes.

[11.2.1. Moteurs électriques
Les moteurs électriques convertissent 'énergietitpie en énergie mécanique de rotation.
Du fait qu’il existe deux types de courant éleateqcourant continu, ou courant alternatif), o

deux familles de moteurs électriques :

Le moteur a courant continu Le moteur a courant alternatif

constitué d'un et d’'unstator fixe et d’'unstator fixe

rotor tournant 4‘ ’ = -
e 5 Q ’ J— axe + lames d’acier serrées les
- k i . unes contre les autres
T —

s tube + 2 aimants (pdles
axe + bobinage + collecteur sud et nord) + balais carter + bobinage + lames

d’acier

Remarque :

Les moteurs les plus répandus dans l'industrie Isgsnihoteurs asynchrones
triphasés

S| —MODULE 2 —Chaine d’'énergie page 8/17 Classe : TCT|




| L.T.Mohammedia |

CHAINE D'ENERGIE

S.CHARI |

Puissance d’entrée (B

Puissance de sortie (§

Peec= U~ | Convertir Pméca = C”
= »| L'énergie électrique rotation >
(Watt) (Volt)(Ampere) en énergie mécanique (Watt)  (N.m)(rds)

de rotation

A

111.2.2. Electroaimant

Il est capable d'attirer toute piece métallique)(fié est utilisé comme systéeme de

levage tel que les grues des "ferrailleurs" et'deke

[11.3. Actionneurs pneumatiques

L Moteurs électriaues

rurgistes”.

Un actionneur pneumatique est un dispositif quigfarme I'énergie de I'air

comprimé en travail mécanique. Parmi les actiorsmpoeumatiques les plus utilisés dans les systemes

automatisés on trouve :
les vérins pneumatiques ;
le générateur de vide (Venturi.).

[11.3.1. Vérins pneumatiques

111.3.1.1. Constitution
Un vérin est constitué de :

d’'un cylindre, fermé aux deux extrémités ;

un piston muni d’une tige ;
des orifices d’alimentation.

Fond Vis d'amortissement

Piston

Bague de g

Joint

Joint de

piston
Segment
porteur

Tube (inox ou alu)
Joint d'amortissement

Il existe deux grandes familles de vérins :

Bague d'amortissement

(bronze)

racleur

Tige de p

uidage

......

(inox)

Les vérins simple effet

Les vérins double effet

Le vérin simple effet est un composant monostal
(Stable dans une seule position).

Ce type de vérin ne peut produire un effort
significatif que dans un seul sens, le rappel gie é!
assuré par un ressort.

AN
VV YV

blee vérin double effet est un composant bistable
(Stable dans deux positions).

Ce type de vérin peut produire un effort signififc:
dans les deux sens, le rappel de tige est obten
inversion de l'alimentation des deux chambres.
Symbolisation :

u pa
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_ o Convertir I'énergie _ _
Puissance d’'entrée (F) o pneumatiq_ue (hydra}ulique) Puissance de sortie (§
en énergie mécanique de

Poneum=Q” P translation meea = FV
watt m Pa 7y . Watt N m/s
Verins
[11.3.1.2. Caractéristiques et performances d’'unvé rin
Le fonctionnement d’un vérin dépend des caractquss suivantes : D s T
Le diametre du piston ; ‘ ! L ‘
La course de la tige ; Course
La pression d’alimentation. Diametre

Le choix et le dimensionnement d’un vérin s’effectuen fonction
de I'effort a transmettre.
Cet effort est lié a la pression par la relati

Avec :

F=pS F est I'effort exprimé en newtons (N)
p est la pression en pascal (Pa) ;

S est la surface en’m

Exercices
Un vérin ayant un piston de diamebe= 8 mmet alimenté par une pression&ibar.

1) Calculer I'effort fournitF

2) Le vérin utilisé dans le systeme Portail dogreer un effort entrant ds N pour ouvrir la porte.
Calculer le diamétre maximd}ax de la tige sachant que le diametre du pistoDes8 mmet la
pression est dé bar ?

[11.3.1.3. Exemple d'utilisation des vérins

Transfert

[

Ejection

* Marquage
* Assemblage
* Formage

Pivotement

Serrage -

[11.3.1.4. Vérins spéciaux

Vérins sans tige Vérins rofiés Vérins compacts I
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[11.3.2. Générateur de vide ou "Venturi"
Le générateur de vide a pour fonction de transfolenpression de I'air comprimé en une pression

inférieure a la pression atmosphérique.

Un tuyau branché sur la prise de vide transmee cigtpression a l'effecteur (les ventouses).

Cette dépression permet aux ventouses de saisibjets a déplacer en les aspirant. Les ventouses
plaquentainsi les objets contre elles

111.3.2.1. Fonctionnement

= L’air comprimé, en passant rapidement dans le vgntu
provoque a cet endroit une dépression et entraie|ai

Air

comprimé - AlFexpulse [P A i i i 'ou
Versle l'air present dans le conduit perpendiculaire. D'ou
Miensionr I'aspiration disponible au niveau de la ventouse.

Ventouse

AN

Air aspiré

IV. Fonction transmettre et agir

IV.1. Présentation
Les fonctions TRANSMETTRE et AGIR sont généraleméalisées par des mécanismes. lls sont

constitués de piéces reliées entre elles palialssns mécaniquesCes mécanismes permettent de

transmettre I'énergie recue et agissent directemeria matiére d’ceuvre. Matiere
d’ceuvre
l entrante
~ Ordres
AGIR
ALIMENTER [® DISTRIBUER s CONVERTIR % TRANSMETTRE my N?AUT'TE'-QE
/ : P : D'OEUVRE
Chaine d’énergie
Energies .

d’entrée Matiere
d’'oeuvre
sortante

IV.2. Notion de liaison entre les pieces d'un mécan isme

IV.2.1. Degrés de liberté

Pour remplir correctement les différentes fonctitathniques d'un mécanisme, ses constituants doiven
étre assemblés en respectant certaines conditinmetgrminent
leurs possibilités de mouvement relatif, c'estra @iurs degrés de Ry
liberté.
Une piéce libre dans tous ses déplacements egli€e qui n'a
aucune liaison avec une autre piece.
Dans ce cas elle peut se déplacer suivant trosetxehacun de ses
déplacements se fait dans les deux sens.
Cette piéce possedex degrés de liberté

3 rotations autour des axes X, Y et Z (no@eRy, Rz),

3 translations le long des axes X, Y et Z (noteggy, Tz).
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IV.2.2. Liaisons mécaniques
On dit que deux piéces sontleison si elles sont enontactpar I'intermédiaire dsurface(s)ou de
point(s).

IV.2.2.1. Nature des contacts
Contact ponctuel La zone de contact est réduite & un point.

o

Contact linéaire ou linéique La zone de contact est réduite a une lignefgragment droite).

A4

Contact surfacique La zone de contact est une surface (plan, agirgphere...).

L7/ O

A partir des trois volumes élémentaires (plan,ndre, sphere) nous pouvons définir toutes les
combinaisons de contact possibles et leurs mouvismelatifs.

IV.2.2.2. Liaisons élémentaires

Plan Cylindre Sphere
@@ @)l
Plan LRy 15
(T3] Re DG
Appui plan Linéaire rectiligne Ponctuelle
Cylindre / @I @I
Y Ty [ Ry Ty [(By)
Tz | Rz 7z |(Rz)
Pivot glissant Linéaire annulaire
Tx [(Rx)
Sphere Ty %
Tz z
Sphérique ou rotule
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IV.3. Représentation des mécanismes : schéma cinéma tique
Nom de la Llagle Mouvements Symbole
liai de , Exemples
iaison liberté relatifs . : :
: Représentation plangd Perspective
Encastrement 0 Tl'anS|ati0n
0
ou Fixe 0| Rotation
Pieces assemblées par
0 | Translation
Pivot 1
1 Rotation
1 | Translation
Glissiere 1
0 Rotation
1| Translation
Hélicoidale 1 Rotation
Translation et
rotation conjuguées
1| Translation
Pivot glissant 2
1 Rotation
Sphérique a 0 | Translation
2
doigt 2| Rotation
2 | Translation
Appui plan 3 —J—
1| Rotation r
Rotule 0 | Translation "
ou sphérique 3| Rotation
Linéaire 1 | Translation é
annulaire ou 4 : N
R . 3 Rotation
sphére-cylindre
Linéaire 2 | Translation @
4 \
rectiligne 2 Rotation ; I;
Ponctuelle ou 2| Translation
5 o b O <> oy

Spheére-plan

3 Rotation
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IV.4. Méthode d’établissement d’un schéma cinétique
Le schéma cinématique modélise les contacts etdesements possibles dans un mécanisme.

Exemple: Serre joint pour le bricolage
1

/

2 3

N /

®
Y 5

/
; - N\, \,

Etape 1 : Identification des classes d’équivalence

Classe d’équivalence Groupe de piéces n'ayaaticun mouvement entre ellesPieces en liaison fixe.
Sontexclues: Lespieces déformablegJoints, ressorts) et les roulements.
On considérera chaque classe d’équivalence conmseul solide indéformableotéE.
a) Repérer les pieces élastiques a exclure de toutdéssses d’équivalence
b) Coloriage des classes d’équivalence sur le plan
Aucune piece ne doit rester blanche

X ®

E2

El

<

y E3

'S

O
y4

N @

E4

c) Ecriture des classes d’équivalence en extension :
El1<1,2) E2 <3). E3 H4,5,7,8) E4 H6).

Etape 2 : identification des liaisons entre les ctzes d’équivalence

A l'aide du schéma cinématig®® ci-dessus, remplir le tableau ci-dessous :
a) Déterminer la nature du ou des contacts entrddsses d’équivalence cinématique.
On ne s'intéresse qu’aux contacts permanents éggrgieces lors du fonctionnement considéré du
meécanisme.
b) En déduire les degrés de mobilité entre les « Eou(1)
c) ldentifier les liaisons mécaniques entre les «(Bom de la liaison normalisée + centre de la liso
+ axe et/ou normale au plan de contact). Remptatéeau des mobilités.
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Nature des surfaces de Translation | Rotation suivant

Repere de o . I I .

i liai contact (cylindrique, plane,| Sulvantlaxe axe Nom, centre et axe de la liaison

a liaison

) X[Y[z[X[Y ][z
E E1l et E2 L12 Plan de normale Ay 1 lolol ol ol o Glissiere (A A
ntre et + Plan de normale Az issiere (A,Ax)

Entre E2 et E3| L23 F"et%‘%’;)/(t:rg‘)‘(‘dage 1]lofl o] 1| of o Hélicoidale (B,Bx)
Entre E3 et E4 L34 Surfaccee?]i)rr;egque de 0 0 0 1 1 1 Rotule de centre C

Etape 3 : établissement du graphe des liaisons

Il permet de mettre en évidence les liaisons dage&lasses d'équivalence. On y indique pour chaque
liaison :

- Le nom de la liaison mécanique

- Le centre de la liaison mécanique

- L’axe de la liaison et/ou la normale au plan detaon

Glissiere (A, Ax) E2 Hélicoidale (B, Bx)

Rotule (C)

Etape 4 : établissement du schéma cinématique minah

Schéma: Parce qu'il sert a expliqguer ou comprendréolectionnement du mécanisme
Cinématique : Parce qu’il représentes mouvements possibkestre les pieces.
Minimal : Car il est constitué de classes d’équivalenae.nbmbre de solides représenté est donc
minimal, ainsi que le nombre de liaisons entrededli
Principe :
- Les traits reliants les liaisons doivent faire apjtee la silhouette générale des piéces du dessin.
Le schéma représente le dessin d’ensemble du nséwawil doit donc y ressembler.

Il est élaboréavec les couleursles classes d’équivalence en utilisant la reptésen normalisée
des liaisons (toutes les classes d’équivalencéaan€me épaisseur de traits).

La piece immobile par rapport a la terre (ou syl @en a pas, celle qui sert de référence par rdppor

aux autres), sera repéréee par des hachures omhoky
)
El
\ E2

. \—{c}w/w—E

X E4

[SI —MODULE 2 —Chaine d'énergie page 15/17 Classe : TCT

V4




| L.T.Mohammedia | CHAINE D’ENERGIE | S.CHARI |

IV.5.Adapter et transformer I'énergie mécanique

FP| Transmettrd | FT Adapter FT | Adapter I'énergi FT| Adapter I'énergie |[—| S Engrenages
I'énergie [~ | I'énergie = mécanique de mécanique de
mécaniau - mécaniau rotatior rotation

s| Poulies courroie

FT Adapter I'énergie : "
a mécanique de |—| S | Roue et vis sans ful

rotation

FT Transformer |=— FT | Transformer I’énergil
Iénergie | mécanique de s| Systéme a levier
mécaniau translation en énergle
mécanique de rotatign

FT | Transformer I'énergi¢ | FT Transformer f—| S| Systéme vis écroy
mécanique de rotatign I'énergie
1 en énergie mécanigye meécanique de
de translation | rotation en
éneraie 3 -
s| Poulies-courroie
(Tapis roulant)
| FT Transformer || S SyStéme bielle
I'énergie mécaniqug manivelle
de rotation en énerg
mécanique de
translation alternativf
s Systeme levier
coulisse
Engrenages Pignon-crémaillere
iad' A . . Energie d'entrée Energie de sortie
Energie d'entrce Energie de sortie megcanlque TRANSFORMER | Mécanique de
mecanique |- ADAPTER mecanique de rotatio énerai translatio
de rotati0!| |’énergie ] de rotaEion (CT)rL I,ener.gle Wﬂb
(Ce No) mécanique | (G N e mécanique o Vs
Ne
Dans ce mécanisme, si I'entrée se Roue 1. ~’@‘ IDa;§ ?e mecanljmle, Ia,rotqﬁign du pignon entraine
fait par la roue 1, il y a réduction . I_e Iepda}cemgnt e.a(;:remfeu er_e(et |'n,ve_rs.ement)
de vitesse avec un Rapport de - a loi d'entrée-sortie du mécanisme s'écrit :
réductionk : B
’,M Vs=wx R (avecw = 2pN / 60)
La loi d'entrée-sortie du mécanisme ) N Avec ;
s'écrit Jrtaat ° Vs = vitesse de translation en m/s
=k x Ne - w = vitesse de rotation en rad/s
‘= 70 Roue 2 R = rayon primitif du pignon ,
gvec —.Ze Zs enm(=Z m) We-
n_nc_)te : . ) Z = nombre de dents du pignon
N = vitesse de rotation en tr_/mln (awen rad/s) ) m = module du pignon (donné)
Z = nombre de dents des pignons (ou roue dentée) B

Vs
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Poulies-courroie (avec diamétres différents)

Poulies-courroie (avec diamétres identiques

Energie d'entrée Energie de sortie

mécanique | ADAPTER mécanique
de rotatioq I'énergie | _de rota;ion
(Ce. No) mécanique (Cs Ny

Dans ce mécanisme, si I'entrée se fait par la
poulie 1, il y a réduction de vitesse avec un

Rapport de réductiork : Poulie 2

Energie d'entrée Energie de sortie
mecanique | TRANSFORMER | Meécanique de
de rotatioq I'énergie ‘ translatiog
(Ce No) mécanique (Fs Vo)

Dans ce mécanisme, la rotation du pignon entr&ine |
déplacement de la crémaillére (et inversement) :
La loi d'entrée-sortie du mécanisme

La loi d'entrée-sortie du mécanisme s'écrit : s'ecrit : E@
NS | v,=wxR
Ns=k x Ne Ne f (avec w = 2pN / 60)
Avec y . Avec Courroie ~_
k=Ns/Ne =De/Ds t V, = vitesse de translation
o ; enm/s
n note : ~ ) .
; . . W, = vitesse de rotation /
N = vitesse de rotation en tr/m|;\ e; rad/s Vs
(Ou enradls) R = . :
L . = rayon des poulies c
D = diametre des poulies en m enm y P '\Pouhe‘
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