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    Indiquer les fonctions de la boîte de vitesses Renault JH 3. 
 

  Permet d’adapter la vitesse : transforme la vitesse de rotation à l’Entrée en vitesse de rotation à la Sortie. 

 

Permet au conducteur de choisir le couple   vitesse de rotation     de sortie en fonction du besoin  

            couple C. 
 

1 ANALYSE MECANIQUE : 
 
Hypothèses :  

 H1 : La boite de vitesse est à 5 rapports à commande manuelle. 

 H2 : Le régime moteur s’échelonne de NM = 1500 à 6000 tr.mn
-1

. 

 H3 : Le couple moteur s’échelonne de CM = 85 à 105 N.m. 

 H4 : Le véhicule est animé d’un mouvement de translation rectiligne uniforme (VV = constante). 

 H5 : Les deux roues motrices roulent sans glisser sur le sol (Vg1/0 = Vg2/0 = 0). 

 H6 : Les deux roues motrices sont dans les mêmes conditions d’adhérence (tg 1 = tg 2). 

 H7 : Dimension des pneumatiques : 165/65/15 

 

B.V. 1
ère 

2
ème 

3
ème

 4
ème

 5
ème

 M. Arr 

Primaire ZP1 = 11 ZP1 = 21 ZP1 = 28 ZP4 = 34 ZP5 = 39 ZPMar = 11 
ZIMar = 24 

secondaire ZS1 = 41 ZS2 = 43 ZS3 = 39 ZS4 = 35 ZS5 = 32 ZSMar = 39 

 
 
 

3.1. Compléter le fichier Excel de la boîte de vitesses Renault JH 3, par les valeurs des rapports établis à la question 1.2 ; puis 

calculer les poussées (Fp) aux différents régimes, à pleine charge. Pour cela, compléter le schéma bloc ci-dessous en indiquant : 

 

Le nom des composants 

Les paramètres d’entrée/sortie Pi, Ci et i  

Les lois entrée/sortie cinématique (ri) et énergétique (i). 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
3.2.  Établir les courbes de poussée manquantes en 2° et 3° vitesses, à pleine charge.  

3.3.  Editer le diagramme ou compléter le diagramme (papier) fourni. 

3.4.  Détailler le calcul en 2° sur la copie : expression littérale et application numérique (A.N.). 
 

Poussée : Fp = réaction tangentielle 
exercée par le sol sur la roue 

Composant i Pi 

i 

Ci 
 

Pi+1 

i+1 
Ci+1 

 

Loi E/S du différentiel : 
(1 - P) / (2 - P) = -1 

En ligne droite 

Moteur Embrayage B.V. 

 
Pont 

 
Différentiel 

 

Cardan 1 

 

Cardan 2 

 

 
PM 

M 

CM 
 

Roues motrices 
/ sol 

PS 
VV 

FP 
 

PE 

E 

CE 
 

PBV 

BV 

CBV 
 

PP 

P 

CP 
 

P1 

1 

C1 
 

P2 

2 

C2 
 

P1 

1 

C1 
 

P2 

2 

C2 
 

rE = 1 

E = 1 

 

rBV = ? 

BV = 1 

 

rP = ? 

P = 1 

 

rD = ? 

D = 1 

 r2 = 1,  2 = 1 

 

r1 = 1,  1 = 1 

 

Rapport global : rG = ?,         Rendement global : G = 1 

 

Rroue R 

CR 

VV 

Moteur B.V. 

 
Pont 

 
Différentiel 

 
 

PM 

M 

CM 
 

Roues motrices 
/ sol 

PS 
VV 

FP 
 

PBV 

BV 

CBV 
 

PP 

P 

CP 
 

PR 

R 

CR 
 

rBV = ? 

BV = 1 

 

rP = ? 

P = 1 

 

rD = ? 

D = 1 

 

Rapport global : rG = ?,         Rendement global : G = 1 

 

Loi E/S du pont : 
P / BV = -ZP2 / ZP1 

Loi E/S de la B.V. : 
BV / M = -ZP2 / ZS2 

(en deuxième) 

Loi E/S roue / sol : 

VV = Rroue.R   
En ligne droite 
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La translation de 4 vers la gauche assure l’arrêt en 
rotation (encastrement) de 3 par rapport à 2 

 R/M = r’ = (rG )
-1 

 avec : NM = 1500 tr/mn  soit  M  157 rd/s  

 rG = rE . rBV . rP  . rD = (16, 12)
-1 

 

 VV = Rroue.R   R = VV / Rroue = 9,74 rd/s      

 Poussée FP : (avec  G = 1)    CR = FP .Rroue  FP  = CM . r / Rroue 

 CM/CR = R/M = r’ = (r)
-1 

 avec CR = C1 + C2 et R = 1 = 2  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2 ANALYSE STRUCTURELLE:  

 

 Compléter le dessin 2D de la boîte Renault JH 3 grâce à la boîte réelle et à la boîte virtuelle 3D sous SW, en suivant les 

conseils suivants : 

 Réaliser le schéma cinématique de la boîte Renault JH 3.   
 

    .  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Pont  

5ème  4ème  MAR 3ème  2ème  1ère  

différentiel  

R =        rd.s
-1 

ZP1  
ZP2  

ZP3  
ZP4  

ZPMar  

ZP5  

ZS1  
ZS2  

ZS3  
ZS4  

ZSMar  ZS5  

ZIMar  

ZE1  
ZE2  

ZE3  ZE4  

ZEMar  

ZE5  

ZP1  

ZS1  ZS3  

ZS4  

ZSMar  

ZS5  

ZIMar  

ZS2  

ZP2  
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Dans les configurations suivantes, indiquer si l’arbre primaire (P) et l’arbre secondaire (S) tournent : (compléter le tableau 

du document réponse P = 0 ou  P = 1     S = 0  ou  S = 1) 
   

A   Véhicule immobile, moteur à l’arrêt       P = 0  S = 0   

B   Véhicule immobile, moteur tournant, boîte au point mort     P = 1  S = 0 

C   Véhicule immobile, moteur tournant, pédale d’embrayage enfoncée etc…   P = 0  S = 0 

D   Véhicule mobile, moteur tournant, une vitesse engagée, pédale d’embrayage non enfoncée    P = 1  S = 1 

E   Véhicule mobile, moteur tournant, une vitesse engagée, pédale d’embrayage enfoncée     P = 1  S = 1 

F   Véhicule mobile, moteur tournant, boîte au point mort, pédale d’embrayage non enfoncée     P = 1  S = 1 

 

 A l’aide du livre de technologie fourni, indiquer les avantages et inconvénients des 2 types de dentures utilisées pour 

les engrenages : dentures droites et dentures hélicoïdales, justifier le choix de dentures droites pour la marche arrière. 
 

Denture droite : pas d’effort axial ; plus économique 

Denture hélicoïdale : plus performant pour transmettre puissance et couple ; plus silencieux. 

Pour la marche arrière : Denture droite car vitesse faible ; coût moindre ; pas d’effort axial sur le pignon intermédiaire 

 

 Donner la raison pour laquelle l’engrenage de la 5° vitesse est situé hors du carter principal. 
 

Il s’agit ici d’une boite 4 + 1 ; ancienne boite 4 vitesse à laquelle on a ajouté une 5
ème

 vitesse 

 

 Sur le dessin 2D, indiquer par des lettres majuscules trois roulements de familles différentes, justifier les choix de ces 

différents types de roulements à l’aide du livre de technologie fourni. 
 

Roulement à bille : permet le rotulage, simple 

 Roulement à rouleaux cylindrique :  linéaire annulaire ; meilleure répartition des pressions de contact. 

 Roulement à rouleaux coniques : permet « d’encaisser » les efforts axiaux et radiaux 

 

 Proposer une famille de matériaux pour différentes pièces, justifier votre choix : 
 

Carters   Alliage d’Aluminium 

Arbre primaire  Acier (alliage type : 36 Ni Cr Mo 16) 

Pignons et roues dentées  Acier (alliage type : 20 Mn Cr 5) avec cémentation 

Fourchettes  Alliage de cuivre  bronze  et alliage d’aluminium + bague en téflon 

  

 Indiquer pourquoi les carters sont nervurés. 
 

Afin d’améliorer la rigidité 


