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Force : F [N] Couple : C[N.m]

Masse : M [Kg] Moment d'inertie : I [Kg.m?]

Vitesse : v [m.s"'] Vitesse angulaire : o [rad.s"']

Energie : E=0.5.m.v* [joules] Energie : E=0.5.1. o [joules]

Puissance : P=F.v [W] Puissance : P=C. @ [W]

Accélération : a=F/M [m.s7] Accélération angulaire : der/dt=C/1 [rad.s?]

Vocabulaire ;

le 1 bl itué de deux roues dentées. On appelle la petite le
:dmhmdwlmmmmn Poke  pignca o la grande s rous (oa
MM

L assure le roul sans gli enldumluﬂmhdedmnummam
Cacuﬂummlamlu ifs. lls pondent aux diamétres des roues de frction qui assureraient
le méme rapport de réduction.

Pas primitif :

Pour garantir |'engrénement, les pas primitifs respectifs des dentures du pignon et de la roue doivent étre égaux.
Le pas primitif comespond 4 la longueur de |'arc de cercle primitif compris entre deus. dents consécutives tel
que

pam %’t %‘4 aves Z. ¢t Z., nombee de dents des dléments de diamétre primitif Dy et D,

(hendéduilllm!qkl-&--—'-.mmluuiq\lc !—)'-a'l—)'-
Z, 7| Z, 2,

Module :

hmnﬂlewm&un]lpumnlwduw
Le pignon et la roue doivent i
Pour une roue donnée on a D = m

Rapport de réduction :
La condition de roulement sans glissement au point de conl

Soit ¥, ,, = Ifll-ﬂ.fl-‘kl’el:. &»é,..\'.-ﬂ - R,

T,,,

a ']
Entraxe
Nominal

) ] _i @ @ _R‘_’
On en déduit le apport de réduction : |5 =— =-L=—
w & R

r,




5.10.1 Hypothéses

Les équations régissant les systémes poulies courroies
sont basées sur 3 hypothéses :

* La courroic est inextensible : en les
courroies sont armées avec une Lre-’.s: mél.a!llque

* La courroie reste tendue: il faut prévoir un tendeur
soit sur la courroie, soit prévoir un réglage sur une des
deux poulies {modil'lcr I"entraxe).

¢ Il y a non gl entre la et les pouli

en pratique, choisir des courroies dentées (on pl.l"c d.c
courroie synchrone).

Figure : phote d'un d et il jon  d'une
courrole dentée armée.
.10. r issi
Sur la Figure représentant le schéma cinématique, voici la relation liant les couples et les vitesses de rotation :

wan'wia=Cy/Cr=d,/d;

avec ©

» @i/3 : vitesse de rotation de la piéce i par rapport au biti 3.
» Ci : couple exercé par/sur la pice i

o di : diametre primitif de la poulic i A
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hmladepon‘l'adehmnoie
MMMWWW«
la transmission du mouvement et du
couple. Elle
correspond i la tension qui régne
dans la courroie en l'absence de

couple sur les poulies motrice et
réceptrice, Elle est
léoénlemenlr&léenummuﬂdehpme&hmicwm!yﬂémemklﬂm
Le couple C, limite dela de laquelle apparait un phénoméne de gl entre la poulie et la courroie est dautant
plus
important : {
que la tension initiale de pose To est élevée ;
qmlecuefﬁciemd‘adhememhpouueuhmoiewﬂwé;
que l'angle d' ! adela ie sur la poulie est important.
Tension de pose T,
Lors de la pose. sous la lension To) de 0 veent
avec
AL - l'allongement de la courroie 1
AL=K X L X Ty | k raideurde ia courroie. oencoe | To= (T + 1)
L : longueur de la courroie (mm) 2
T n t :
Les tensons Tel t dessous sont

Inbes # la tension de pose notée  To.

Sur la poulie motrice 1 (poutie menante) . Cq = (T - £) x 1y

Sur la poulie réceptrice 2 (poule mende) C2 = (T - ) x 1p

C, C; couples respectfs des poubes motrice ef réceptrice (N.m)
T : tension dans le brin tendu de la courroie (N)
1 : tension dans le brin mou de la courroie (N)

=>La différence entre T et t est due & I'adhé de la ic sur les poulies, cette adhé dépend du

coefficient de frottement courroie/poulic et de I'angle d’enroulement minimum (en général sur la petite
poulie).

Onaslorslarelation: T=¢ . e ™
aver [ coefficient de fromement d adhérence et a - angle d enroulement minimum e xprimeé en radumns

Belation entre couple moteur et couple récepteur - Puissance tronsmise -
C,_n
[pcracrms] [&-5
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HL  Amplificateur linéaire intégré idéal [~ J‘?, /,/._ 5

Un ampificateur opérationnel est dit idéal (o parfait) sl est caractérisé par -~/

*  une impédance d'entrée infinie donc des courants d'entrée (1" et () nuls, ~Er -
*  une impéddance de sortie nulle  FAD mwmhwﬂlwmu N 'T |
Ve

tension Vs de risistance interme nulle, I -:I.t)—j

*  un gain différentiel i infini done en fonctionnement lindaire « =" v=D
*  une tension de sortie nulle en I'absence de signal d'entrée,

IV. Démarche analytique en régime linéaire

Pour un amp'ficateur opérationnel, il y a deux régimes de fonctionnement possibles : Linéaire ou non-lindaire (saturé)
Ce chapitre a pout but de fixer une démarche de calcul de ces circuits dans le cas ol |e régime de fonctionnement est dit
Jhﬁh

*  définic le modéle de MAop utilisé
$' Il est considérdé comme idéal, Nimpédance sur ses entrées est infinie donc i'=i= 0

. le mode de f

$* il est considéré comme idéal et 5i la contre réaction est placée sur Fentribe (), le serala
plupart du temps ; en déduire que, Pégalivé V=V

*  établic la relation entrée-sortie.

| En géndral, Minf be par i i i faut done trouver o entre les

| Exprimer V" puia V' ot pour cela derire des relations entre les courants (loi des naeuds) en un point particulier, enfin

| utiliser la propriété du régime lindaire, s0it V' = V' pour trouver |a relation entrée-sortie.

V. Les montages en régime linéaire

Calculer pour chague montage |a fonction réalisée S W

)

P ok g
V.1 Montage smplificateor inverseur P, “-'-r\;b-”.’p &30, g0, LR S
2AT247=0 '
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V.6 Montage intégrateur
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VL Démarche analytique en ré;ﬁne non linéaire

‘ En géndral, e régime non lindaire ﬁﬂ-“unmm“

Fentrée non inverseuse e+ ’_).{), N [‘{j‘J‘/\_ '}U\_}_ﬁ; e Ut g

umw“hmmmwum deur € n'est plus tris
mmmwmmmmwmmmmmmmumma T
la tension d'alimentation. . J P AL

K i ‘\,iJ\, AJ __/{/ }'v\

-_

En régime non linéaire, la tension de sortie Vs peut prendre deux valeurs, +Vsat et -Vsat. Ces dedx états 5.1 R
sont fixés par le signe de & ; Il convient donc d'étudier le signe de & etde P 108 |

y Falin!

..~ LN~ S \JA =7 # VT
tmnumm-nm tracer la que de fert Vs = f{Ve) ; en effet, la non

des qui ne ient dtre représentées par une seule équation entre Vs et Ve.
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VL Cas particulier des fonctions de transfert du 2* ordre décomposables

produit de 2 fonctions du 1" ordre
On se propose de décomposer en deux fonctions du 1 ordre I'expression du 2™ ordee suivante : 1 +’(zmi + (,‘;'2_)'
(]
Pour celaonpose : X = ji.o«ohmml‘mmnm 14 2mX + x*

On recherche alors les racines du polyndme P(X) = 1 + 2mX + X par la méthode de discriminant. Ce dernier s'écrit

A= 4(m? - 1)

Lorsque I'amor m est supérieur 4 1 les deux racines sont réefles et notées al, ad
mrmﬂi!mnnmnumrmmmm:nm_

Pour m>1 on peut olors écrire le polyndme Pix) sous fo forme :
PX) = (X =X)X=X;) avec X, =—m+Vm* =1 et X;==m—Jymi-1

Le polyndme P{X) peut aussi s'derire : P(X) = X, X,(1 + :':r'.)“ + =) or kX, =1

Xz
X X
Donc P(X) = (1 +0a +-_x.’

En repassant en « on obtient :
14amE+(12) = 04— H ) ok (14 )1 4 2)

avec wy = wo(m —vm? — 1)
etw; = wg(m + ﬁr-_l)

Pour m>1 on peut olors écrire lo fonction de transfert dons le cos d'un passe bas sous lo forme ©

1 1
Hiw) = K. —————— 3 e K. ——————
lszlll;-l-(jal (1+j;.){l+,‘“-a)

Le tracé de Bode qui en résulte est alors obtenu a partir de 2 tracés du p ordre. Cette o
une plus grande précision au niveau du tracé asymptotique (sans oublier que cela est possible si m>1).
3

. Y S~ %

permet d’obtenir

Moy




