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Le but de I'étude est de déterminer la géométrie et la cinématique d'un roulement arouleaux coniques. Ce
roulement est constitué :

*D'une bague interne conique (1) , en pivot d'axe (C’: fn) par rapport au béti (0)
* D'une bague externe conique liée par encastrement au béti (0)

* D'un ensemble de rouleaux coniques en liaisons linéique rectiligne avec d'une part la bague externe liée a (0) et

d'autre part la bague interne (1).
* D'une cage (3) positionnant les rouleaux les uns par rapport aux autres.
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Le vecteur % orientela génératrice de contact entre le rouleau représenté et le cone interne (1).

Le vecteur X ; oriente la génératrice de contact entre e rouleau représenté et le cone externe lié a (0)
Onpose: A'd=Ry ., IA=Al=r3 , Od=ai,

On suppose qu'il y aroulement sans glissement en | et J; points milieux des segments de contact.



Le torseur cinématique du solide i par rapport au solide f seranoté { &y ;} = dy | Yy
R
(1) Déterminer la forme des torseurs ci nématiques : {'glm} . {%m } » {'9‘2;3} en O

(Z2) Déterminer les axes centraux £ et fio1 des torseurs cinématiques{gzm} et { %1

(2) Déterminer la condition géométrique telle que les vitesses de glissement du rouleau par rapport aux cones de
roulement soient nulles pour tout point des génératrices de contact . Déterminer alors £ .

(4 Déterminer le torseur cinémati qued { el D} en fonction des données géométriques et de F1n

(5D Déerminer le torseur cinémati que 4 { el ':'} en fonction des données géométriques et de P1o

TSDIutiDm
&Y, D'aprés I'énoncé nous avons :
Flo 0 P 0 Fas 0
(Rrat= 0 |0 c A%pl= 0 |0 , {Bysl= 30 |0
0 [0],= 0 [0 = O (0]
0 (%0.=.—) ¢ (%) 2 (%=m)

(2 ) Les axes centraux sont les lieux des points de moments minimaux

* |'axe central Loy seraalors|'axe lif ¥ J.-:l car pour tout point M appartenant a cet axe nous avons du fait du
roulement sans glissement : ¥ [ M € 2/0)=0

* |'axe central i seraalors|'axe [f E ) car pour tout point M appartenant a cet axe nous avons du fait du

roulement sans glissement ﬁ(M e2/1)= 0.

(3 soient J" et {* lesintersections respectives des axes centraux iy (J, f‘;.-j et o (L% ) aveclaxe (O %y ) |

En ces points nous pouvons écrire :



F(Je2i0)=0gV(I'e2/1)=0

V(I eli0)=0 gl (I'elf0)=0

D'apres la composition des vitesses nous pouvons ecrire :

)

* }?[Jr €2/0) = 0= Ve 2+ lﬁ{fr €1/0) . On déduit que I'axe central £ doit passer par 7' pour
]

respecter I]--"_;[.Jﬂ = 2."'[]:] = [_j

* ‘T}[f' €2/0) =}T}[f' € 2f1;[+tr"?[f' = ”UE =0 On déduit que I'axe central £ 4 passe dans ce caspar £ .
e x
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Pour respecter les deux conditions de roulement sans glissement, on déduit a partir des constatations précédentes
que les axes centraux £ et £ passent en mémetempspar </ et £* . Comme ces deux axes sont distincts, les

points /" et £ doivent étre confondus. Le sommet du cone du rouleau conique (2) doit se situer sur I'axe ('5', %o :' :

=
Nous pouvons aors définir le demi-angle au sommet de ce cone : |tat g= =

(4 Pour déterminer le torseur Ci nématique { 33;0} , traduisons le roulement sans glissement en {

V(le1i2)=0= F(1e1i0) - V(Ie2/0)
- . -+ = .
V(0elU0)+I0ny,, P(Je2/0)+Tnll,,,
0 0

Nous pouvons alors écrire d'aprés le paramétrage propose :

(rjiy—aX) APy .fD = 2rJ¥, A Pog %

W

P1q (-r.cosy +asiny).Z ~Poypy- [2; cos 7.2
On déduit :

Py [r. COS ¥ — @& 51N }fj
2r.cos fi

Fap =

L e torseur cinématique cherché est :



P |0 pm.[r.msy—a.siﬂ }f:l .

{192“]} = 0 |0 = 2.rcos fi d
all D(f_,_,_:l . 0

(2. Pour déterminer |e torseur cinématique { %m} , NOUS pouvons remarquer que :

V(ﬂEEID) = E«’[HEEID)
- v . - v .
P’[C}E 2fD)+:§anﬁzm V(A'EBID)+M'&Q3J,D
0 0

Nous obtenons larelation vectorielle suivante :

—a.fﬂpzﬂ.fj = —R.ﬁm ﬂpgﬂ.fﬂ

—a. pEDw' sin 5.7 Rpyyz

Il vient alors:
—a . — pm.[r.cosy—a. siny)
=—. i = —. .sin
30 I 20 s I 2r.cosfi s
— _ —[r.l::os;v—r:x. 5111 }fj
Pap = o .[r.cosy—.:z.sm }fj.tan ﬁ.pm = 57 P1p

Déterminons la vitesse lT-FI[ﬂ € 3/0) apartir de:

- . L By L P COSY — @ sin v

Le torseur cinématique recherché est donc :



F—[!".EOS}’—::I. a1l }fj

2R

-Pm 55:!

pm.[r.cosy—a.sin}fj .
— z

2




