&= Ressources

FICHE 27 : Cinématique

I. Vitesse angulaire d’un solide en rotation :
La vitesse angulaire est exprimée telle que :

¢ Vitesse angulaire (rad-s 1)
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Wg/= Nojg X 60 N : fréquencede rotation (tr-mir )

Il. Relation entre la vitesse linéaire

et la vitesse angulaire :
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” Va 1,'0”: norme du vecteur vitesse linéaire
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Wyyq||: vitesse angulaire (rad-s™)

I1l. Réducteur de vitesse

u Vitesse angulaire et linéaire
d’un solide en rotation.

Il est nécessaire d’adapter la vitesse angulaire et le couple d’un moteur a 1’usage que I’on
en fait. Pour cela, on peut utiliser un systéme qui permet de réduire la vitesse angulaire et

d’augmenter le couple [document 10].

Le coefficient de réduction de la vitesse vaut :
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k : coefficient de réduction de la vitesse
Oeortie : Vitesse angulaire de sortie (rad-s-)
®pmoteur - Vitesse angulaire d’entrée (rad-s7)
n : nombre de contacts extérieurs

D,, : diamétre de la roue menante 1a

Dy, : diamétre de la roue menée 1b

Z,, : nombre de dents de la roue menante
Z,;, : nombre de dents de la roue menée

Roue menante : 24 dents
Diameétre : 36 mm

Roue menée : 100 dents
Diamétre : 150 mm

m Exemple d'un engrenage droit.



