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O Indiquer les fonctions de la boite de vitesses Renault JH 3.
Permet d’adapter la vitesse : transforme la vitesse de rotation a I’Entrée en vitesse de rotation a la Sortie.
Permet au conducteur de choisir le couple {vitesse de rotation ® de sortie en fonction du "besoin”
couple C.
1 ANALYSE MECANIQUE :
Hypotheéses :
= H1 : La boite de vitesse est a 5 rapports a commande manuelle.
= H2 : Le régime moteur s’échelonne de Ny, = 1500 & 6000 tr.mn™.
= H3 : Le couple moteur s’échelonne de Cy; =85 & 105 N.m.
= H4 : Le véhicule est animé d’un mouvement de translation rectiligne uniforme (Vy = constante).
= H5 : Les deux roues motrices roulent sans glisser sur le sol (Vg = Vg = 0).
= H6 : Les deux roues motrices sont dans les mémes conditions d’adhérence (g ¢; = tg @,).
= H7 : Dimension des pneumatiques : 165/65/15
B V 1€I’€ 2eme 3eme 4eme 5eme M Arr
Primaire Zpl =11 Zpl =21 Zpl =28 Zp4 =34 Zp5 =39 ZPMar =11 z =24
secondaire | Zs1 =41 | Z5, =43 | Zs3=39 | Zs4=35 | Zs5=32 | Zomar =39 Mar —

3.1. Compléter le fichier Excel de la boite de vitesses Renault JH 3, par les valeurs des rapports établis a la question 1.2 ; puis
calculer les poussées (Fp) aux différents régimes, a pleine charge. Pour cela, compléter le schéma bloc ci-dessous en indiquant :

=Le nom des composants

Pi Composanti |_P#1 o Poussée: Fp =réaction tangentielle
= Les paramétres d’entrée/sortie Pj, C; et m; ; P 1 exercée par le sol sur la roue
= Les lois entrée/sortie cinématique (r;) et énergétique (n;). © Cin
: I_G)l» Cardan 1 :81
PML Pe Pgy Pp | Higesooog Ci =1, m1 = I—=15] Roues motrices | Ps
Moteur o Embrayage T B.V. = Pont T Différentiel : I sol V.
CM: re=1 Ce rey = ? Cgv e=7? Cp =72 P, :P2 Fe
! - _ Cardan2 |,
i ne=1 Mev =1 ne=1 mo=1 02 ) 02 Vy
: Co =1 =1 C2
Rapport global : rg = ?, Rendement global : ng =1 CORf Rroue
J e
T T :
1
Pwm L Pgv Pp ieex . i Pr | Roues motrices | Ps
Moteur o | > B.V. o Pont T Différentiel : o I sol Vo
Cu : rev="? Cav rp="? Cr o=72 : Cr Fe
: nev=1 np=1 n=1 i

Loi E/SdelaB.V.:

@sy [ Om = -Zp2 [ Zs2

Rapport global : rg =

(en deuxieme)

?,

Loi E/S du pont :

®p / @y = -Zpz [ Zpy

Rendement global : ng =1

Loi E/S du différentiel :

((01 - (Dp) / (0)2 - Cl)p) =-1

En ligne droite

3.2. Etablir les courbes de poussée manquantes en 2° et 3° vitesses, a 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.).

Loi E/S roue / sol :

Vv = Rroue.®R
En ligne droite
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e orlom =1 = (rs )'l avec : Ny = 1500 tr/mn soit om ~ 157 rd/s _ rd.st
®IG=Trg.lgy.Ip .Ip= (16, 12)71 ’
o Vv = Rroue.(DR —> OWR = V\/ / Rroue = 9,74 rd/s
° POUSSée FP(aVeC ne = 1) CR = FP .Rroue = FP = CM . r/ Rroue
° CM/CR = (JJR/(DM =r= (r)’l avecCr=C1+Cretor = 01 = >
R?E’pm 02:83 g';gf; frequence moteur|  1500]  2000]  2500] 3000  2500] 4000] 4250] 4500] 5000] 5500] 6000
cre  [E L Vitesse moteur | 157.08] 209.44] 261.799] 314.159] 366.519] 418.879] 445.058] 471 239] 523.599] 575.959] 628.319)
Zime [0 RON A Couple moteur 855 900 ©00] 045 1022 1042] 1050] 1035 993 950 890
3éme | 0.7179 | 0.1648
4éme 09714 | 0.2230 Vitesse Véhicule
Séme | 1.2188 | 0.2797 Tere (m/s) 288 a84] 480] 576| 672] 768 816 864 960 1056] 1152
MAR | 02821 | 0.0647 lmih 1037] 13.82) 17.28| 20.74| 2419 27.65| 29.38] 31.10] 3456] 38.01| 41.47
pont | 02295 Poussée 4661.59| 4908.89| 4908.89| 5156.20| 5574.32| 6683.41| 5727.04| 5645.23| 5416.15| 5181.61| 4864.35
2eme (mis) 524 699 874 1048] 1223 1308] 1485 1573] 1747] 1922 2097
km/h 18.87] 265.16) 31.45| 37.74] 44.04| 50.33] 53.47| 5662 6291] 69.20] 75.49
/\\ Poussée 2560.89| 2696.76| 2696.76| 2832.62) 3062.32| 3122.24| 3146.22| 3101.27| 2975.42| 2846.58 2666.79
3eme (mis) 771] 1028] 1284] 1541] 17.98] 2055] 2184] 2312] 2569 2826 23083
kmih 27.74] 36.99] 46.24] 5549) 64.74] 73.98] 78.61] 83.23] 9248 101.73) 110.98
Poussée 1742.00| 1834.42| 1834.42| 1926.84] 2083.09| 2123.85] 2140.16] 2109.58| 2023.98| 1936.33| 1814.04)
Zeme (mis) 1043 13.00] 17.38] 20.86| 24.33| 27.81| 2954] 2128 3476 3823 4171
kmih 37.64] 50.05] 62.567] 7508 87.59] 100.10] 106.36| 112.62] 125.13| 137.64] 150.16
Poussée 1287.45] 1355.76] 1355.76] 1424.06] 1539.54] 1569.66] 1581.72| 1559.12| 1495.85| 1431.08] 1340.69
5eme (mis) 1308] 1744 2180 2616 3053| 3489 3707] 3925 4361] 4797] 5233
kmih 4710] 62.80] 78.49] 94.19] 109.89] 125.59 133.44| 141.29 156.99] 172.69] 188.39
Poussée 1026.19] 1080.63| 1080.63] 1135.07] 1227.12| 1261.13| 1260.74] 1242.73| 1192.30] 1140.67] 1068.63
: Prieus
référency 165/65 R15
rayon 0.29775
Pmoteur kW
75 ch & 5500 tr/mn 5513
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Compléter le dessin 2D de la boite Renault JH 3 gréce a la boite réelle et & la boite virtuelle 3D sous SW, en suivant les
conseils suivants :
Réaliser le schéma cinématique de la boite Renault JH 3.
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La translation de 4 vers la gauche assure l'arrét en

SAN
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Dans les configurations suivantes, indiquer si ’arbre primaire (P) et I’arbre secondaire (S) tournent : (compléter le tableau
du document réponse P=0 ouP=1 S=0o0usS=1)

A Véhicule immobile, moteur a l’arrét P=0 S=0
B Véhicule immobile, moteur tournant, boite 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, boite au point mort, pédale d’embrayage non enfoncée P =1 S=1

A I’aide du livre de technologie fourni, indiquer les avantages et inconvénients des 2 types de dentures utilisées pour
les engrenages : dentures droites et dentures hélicoidales, justifier le choix de dentures droites pour la marche arriére.

Denture droite : pas d’effort axial ; plus économique
Denture hélicoidale : plus performant pour transmettre puissance et couple ; plus silencieux.
Pour la marche arriére : Denture droite car vitesse faible ; colt moindre ; pas d’effort axial sur le pignon intermédiaire

Donner la raison pour laquelle ’engrenage de la 5° vitesse est situé hors du carter principal.
11 s’agit ici d’une boite 4 + 1 ; ancienne boite 4 vitesse & laquelle on a ajouté une 5°™ vitesse

Sur le dessin 2D, indiquer par des lettres majuscules trois roulements de familles différentes, justifier les choix de ces
différents types de roulements a 1’aide du livre de technologie fourni.

Roulement a bille : permet le rotulage, simple

Roulement a rouleaux cylindrique : ~ linéaire annulaire ; meilleure répartition des pressions de contact.
Roulement & rouleaux coniques : permet « d’encaisser » les efforts axiaux et radiaux

Proposer une famille de matériaux pour différentes piéces, 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 nervures.

Afin d’améliorer la rigidité



