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ETUDE D’UNE TRANSMISSION DE MOTO
Sur certains modeles de moto (BMW, VX800, VMAX, ...), la transmission de puissance a la roue arriere,
habituellement réalisée par chaine, utilise une liaison rigide par cardan et pignons coniques (voir figure
1). Une modé¢lisation simplifiée du mécanisme est proposée en 3D et en vue de dessus sur la page
suivante.
Le couple moteur E,: = C,, * y7 est appliqué sur I’arbre 2 au point M, puis transmis a la roue 3 par
I’intermédiaire de I’engrenage conique au point K.
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Données :

e Puissance motrice appliquée sur I’arbre 2 en M (1 ch = 736 W)
Pm=100ch a Nj=4000 tr/min

e Engrenage conique D, =44 mm d’angle de cone primitif O,
D3 =210 mm d’angle de cone primitif O3
o =20° (angle de pression)

e Diamétre de la roue D =686 mm

e [’ensemble des pieces {3+la roue} sera noté 3

% L’action de la chassie 1 de la moto sur I’ensemble 3 au niveau de la liaison rotule de centre C est
modélisée par le torseur statique suivant (figure2) et (figure 3) :

Xc 0
R {TI/BC }c =3Y O
Z. 0 c

R
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&3 L’action de la chassie 1 de la moto sur I’ensemble 3 au niveau de la liaison linéaire annulaire
d’axe (B,Xx; ) au point B est modélisée par le torseur statique suivant (figure2) et (figure 3) :

0 o0
R,{T1/3B}B: Ys 0
Z, 0

R B
3 L’action du pignon 2 sur I’ensemble 3 au niveau de la transmission par engrenage au point K est

modélisée par le torseur statique suivant (figure4):

Frois 0
R {T2/3}K = yFan;s O
-F 0

R K

&3 En R, I’action de contact de la roue avec le sol est modélisée par un glisseur du type (figure5):

0 0
R, {Tsol /3}R: Fy 0
F, 0

R, g R

Remarque : les deux parties d étude (statique et cinématique) sont indépendantes.

PARTIE STATIQUE : (10 points)
But : déterminer I’effort Fy, au niveau de la roue au point R pour la propulsion du véhicule.
1. Equilibre de la piece 3 (figure2) et (figure 3).
1.1- Déterminer les expressions analytiques des actions Fry/3 et Fays dues a I’engrénement exercées
par 2 sur 3 en fonction de Fr, 9, et a (voir figure 4).
1.2- Exprimer alors le torseur de 1’action du pignon 2 sur I’ensemble 3 au niveau de la transmission

par engrenage au point K, ¢ {T,  }, en fonction de Pm, Na, Dz, 8, et o sachant que Fr =~

1.3- Transférer alors touts les torseurs appliqués sur I’ensemble 3 au point I, sachant que : b
IK="2-% -2y, IC=—(c—-2)-% , IB=(a+b+>2)-%
etIR=(b+22)-X——y;
1.4- Appliquer le P.F.S. a ’ensemble 3 au point I, puis déterminer et calculer seulement I’effort Fy,
au niveau de la roue au point R pour la propulsion du véhicule avec tgp=0.5.

PARTIE CINEMATIQUE: (10 points)

But : déterminer la loi entrée-sortie du mécanisme.

Le pignon 2 est entrainé en rotation par le moteur au point M non représenté, il transmet son
mouvement au pignon intermédiaire 3 qui entraine ensuite la roue arrieére de la moto en rotation (Voir
figure 2).

2. Calcul de la vitesse\7(K e 2/1).
Données :
= Bati 1, lié au repére de référence R (A %, V,,7,).
» La configuration est équivalente a la figure 6.
= Le pignon 2, li¢ au repére R, (A, %,,V,,2,), 6, =(%,%,)=(2.2,)
= AK =22 % + (L—=2) - ¥7.
» Le paramétre variable du mécanisme est €.
2.1- calculer la vitesse de rotations : Q(2/1)
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2.2- calculer la Vitesse\7(K e 2/1).
2.3- Calculer alors le module de la vitesse ”\7(K €2/ 1)” .

3. Calcul de lavitesseV (K e 3/1).

Donneées :
= Le Bati 1, est maintenant lié au repére de référence R (I, X, V,, 7).
= La configuration est équivalente a la figure 7.
= Le pignon 3 et la roue sont liés au repére R,(I, %, V;,2), 8, =(¥,,¥;)=(

— D3 —

. ﬁ(:DTZ'M—T')’}
» [ e paramétre variable du mécanisme est € 3.
3.1- calculer la vitesse de rotations : Q(3/1)
3.2- calculer la Vitesse\7(K e 3/1).
3.3- Calculer alors le module de la vitesse ”\7(K €3/ 1)” .

4. Détermination de la loi entrée-sortie du mécanisme.
4.1- Donner la condition de roulement sans glissement au point K.
4.2- Sachant que la condition de roulement sans glissement au point K dans ce cas peut étre exprimé

par”\7(K €2/ I)H = ”\7(K e 3/1)| , donner alors la loi entrée-sortic 6 =£(8,).

La roue

— arriére
N arriere

le

de la motg

Figure 7

Figure 6

Bon travail
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Figure2 :
Représentation spatiale
du mécanisme
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Figure3 : ) .
Vue de dessus du mécanisme > / i y]_
(Les dimensions sont en mm) Y

a=92 |b=64| C=38
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