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S| Transmettre un mouvement de rotation Seq 5.1 111
(Partie cinematique) '
La fonction technique "transmettre" est accomplie par des adaptateurs ou éléments de transmission de puissance.
Les adaptateurs les plus utilisés pour adapter un mouvement de rotation sont développés dans ce cours.
gnce Ao 72k
Leur fonction est par exemple : 4 / \
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1.2. Caractéristiques d’une denture droite

Les dents d’une roue dentée ont une forme en développante de cercle.

Dans un engrenage, les dents roulent ’'une sur l'autre, il n’y a pas de

frottement et le rendement de ce type de transmission est trés bon.

: : , D
Les dimensions d’une dent sont données par le module : m = .

avec :

m : module de la dent (0,5,0,6;0,8;1;1,25;1,5;2... mm)
D : diamétre primitif (mm)

7 : Nombre de dents

il
Lageur de denture - ;_.—;

b/ /) / N (
VaY // \ /,/ Module 0,25 Module 0,3 Module 0,35
Diametre de téte — z L iy — Mdy
60 m e
Module 0,4 Module 0,5 Module 0,6
ks vy _/mf
Module 0,7 Module 0,75 Module 0,8
Diamétre de pied ~ Diamétre primitif |
NGB d& dents - Creux hf=1,25.m Module 0,9 Module 1 Module 1,25
Module m Hauteur de dent h=2,25.m w u m
Diametre primitif d=m.Z Largeur de dent b
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1.3.Caracteristiques géometriques d’un engrenage a denture droite 211

diamétres primitifs d: et d2

cercles
rayons primitifs 1 et rz

méme pour les
deux roues.

Les deux cercles primitifs
roulent I'un sur I'autre sans
glisser en I point de contact.

a (entraxe) S, m(Zi+ 2 I
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