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Systeme réel Modele
Poulie arbre
acame Arbre & cames (1) v 1

Poulie injection Poussoir + soupape (2)

Ressort
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Galet tendeur B

Pignon vilebrequin

http://www.renault.com/fr/Innovation/au-coeur-detégchnique

On s’intéresse a un systeme de distribution autdenaobe systéme permet I'admission du carburale etfoulement des
gaz d’échappement lors du cycle moteur. Le mouvéientrée vient du pignon du vilebrequin, la ratatde ce dernier
entraine en rotation I'arbre a cames par l'interiaiée de la courroie de distribution. La rotatiomntinue de l'arbre a
cames est ensuite transformée en un mouvemenamigdtion alternée de I'ensemble poussoir + soup&pedonne une
modeélisation plane d’'une came (1) et d’'un ensemblessoir + soupape (2). La came, modélisée parsguel de rayon R

et de centre C en liaison pivot avec le bati (Gpaude I'axe (OZ,) tel que&: eX,, est en contact ponctuel en | de

normale (1,y,) avec 'ensemble poussoir + soupape (2) en liaggissiere d'axe (Ay,) avec le bati (0).

Exemple de systeme mécanique
Systéme de distribution automobile

La cinématique relative de solides en contact pat@st générique de celle de nombreux mécanismes
fondamentaux. L'objectif de ce cours est donc deepdss hypothéses, le modéle ainsi que les
définitions fondamentales qu’il convient d’appligerr ce type de probleme.

1. Hypotheéses et modéle

On considére un solide, n mouvement relatif et en contact par rapport asalide S. Pour
construire le modele on définit un point de contacne normale au contaci, et un plan tangent au
contact f) entre les deux solidesy(8st en dessous d€) (S, est au dessus de)).

Modele

Réel
SIS

A ﬁ12 {Cg/sl} :, VI, 55

Zone de contact 7V

1S/S, @\Plan tangent
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Le mouvement relatif de,Spar rapport a Speut étre caractérisé cinématiquement par le uorse
. , . Q
{Cs,s) exprimé au point | {Cszlsl} - {V sz/sl}
UL SIS

Au cours du mouvement relatif de S2 par rapporLadd suppose qu’il existe toujours un point de
contact (non rupture du contact).

2. Mise en évidence du point coincident de contact

La définition du point | sur le modele recouvre fat, du point de vue cinématique,
I'existence de 3 points particuliers :
* Le point | matériel appartenant au solide 1

* Le point | matériel appartenant au solide 2

* Le point | qui correspond au point géométrique aletact
Les deux premiers points ont une existence matddférente et coincident au moment du contact
avec le 8", Les 3 points sont confondus a l'instant t etexednt plus a I'instant t At .
Par conséquent :

VI,SZIR 7V, et VI, S/R Vg

3. Définitions

Vitesse de glissement
On appelle le vecteur vitesse de glissement erSh/$e le vecteur vitess¥/, ¢ s -

Puisque I'on suppose qu’il n'y a pas de ruptureal@act entre les 2 solides et que ce sont des solides
indéformables (ils ne peuvent pas s’interpénétrer), le vecteur VW¢§;%1 est nécessairement contenu

dans le plan£).
Il ne faut jamais utiliser le calcul direct pour cdculer une vitesse de glissement !!!!

Condition de roulement sans glissement
La condition de roulement sans glissement en (& S'ecritV, s

de trés nombreux mécanismes.

. Cette relation est utile pour

I
(@]

Vitesse de rotation de roulement et vitesse de rotation de pivotement

Le vecteurQ ¢, étant donné, on peut le decomposer en la sommeldeveécteurs :

* Le vecteur normal au plam)(est le vecteur vitesse de rotation de pivotenden®/S;. On le note
Q

PS/S *
» Le vecteur contenu dans le plarn ést le vecteur vitesse de rotation de roulemer4E,. On le note
Qs -
Qgi5=Q 55+ Qigys

Il est suivant la normale au contact Il appartient au plan tangent
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4. Application — Exemple du systéme de distribution

Mise en évidence du point coincident de contact

@ Que constate-t-on et ou est le probleme ?
— Le point | peut étre défini de plusieurs fac:

Yo

§<—I point coincident de contact

Y (il appartient ni a 1 ni & 2)

\ | appartenant a 1

| peut appartenir au solide 2 :

Yo Yo
@ @ Trajectoire de DS/R
® Ol
Le voila i
Al / Al 1;

I::> Nature du mouvement de'2/R : translation rectiligne d’axe (4,)
| peut appartenir au solide 1 :

Vol | Le voila A
: X
o) _ #
1
\
©) \ ,';_Trajectoire de O1/R

\ /

N v (cercle de centre O et
M e de rayon Ol)

S~ ="

I::> Nature du mouvement del1/R : rotation autour de I'axe (@,)

| peut étre point coincident de contact :
A -

4T Yo
, S ~.1 _Levoila
I/,\/
. T  'e«———Trajectoire de I/R
N Y (cercle de centre O et de rayon OC décalé de R)
a4
C F X
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Méthode de calcul du vecteur vitesse de glissement

Objectif : Vitesse de glissement de /1 ¢ ;¢

Yo @ Yok
@ v, Yo ;
x %,
}9 IR/ “ S
Xy y %
“Th 7,® >~
Q,,=07%
OC=eX Ci=RY, y=f(€0 ,R)= e
V|,$/Sl
@Nature dumouvement de 2/1 : .o
e
s ) T e
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