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Objectifs

o Modélisation du tolérancement d’'une boite de
transmission

o Simulation du comportement géomeétrique
des conditions fonctionnelles

o Analyse cotes critiques

o Validation CETOL sur exemple concret
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® Ensemble mécanique étudié

Boitier entrée

Roue d’entrée

Pignon roue libre

, Carter latéral T
N | - o
° 22 Platine Raccord de lubrification



Ensemble mécanique étudié
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Jeux étudiés

o Jeux « pédagogiques »
Jets du gicleur (J1, J2, J4)

o Jeux de fonctionnement

Jeux de denture (J5, J6, J7)
Alignement Arbre Roue Libre / Roue d’entrée (J8)

o Jeux de montage

Epaisseur de cale (J9)
Assemblage carter / boitier d’entrée (J10 a J14)
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Jeux étudiés : J1 a J9
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Jeux étudiés : J10 a J14
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Hypotheses

Doubles portées

5.2 +0.2
1.5 0.2 ©
<
e
oo
©
1.6 -
2l 1.6
=
285 s - o= 2e
sslle : A-B -
[ f 1.6 +
e|s Loa
e ‘ ﬁ—/w%
N ./
C)
RO.8:0.2 \ &
DETAIL H |
DETAIL G
[A] [B]
A
— y— I / —
% = 5¢
% s
(1= |7 [(Lw]
= Lo S|
oo || 2 _ o | _ 11 DS,; §
g o1 - =
g (=]
i / (&

13

s

26/01/2010



14

Sommaire

o Méthodologie

26/01/2010



® Methodologie

o Analyse :
|dentification des pieces concernées
Cinématique de I'ensemble

o Modélisation CETOL :
Modélisation des liaisons cinématiques
Déclaration des élements de réféerences
Cotation des éléments de reference
Déclaration des mesures
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Exemple : jet du gicleur
Identification des pieces concernees
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° Exemple : jet du gicleur

Schéma cinématique
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® Exemple : jet du gicleur
Déclaration des liaisons

CETOL Modeling [x
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Exemple : jet du gicleur

Eléments de référence
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® Exemple : jet du gicleur
Cotation du gicleur
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Exemple : jet du gicleur

Déclaration des mesures
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Résultats
J1:jet 1 du gicleur
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Résultats
J2 : jet 2 du gicleur

-]

J2 axial
1
0,5
1,13; 0
‘E‘ -1,12; 0
E 0 . P
-
-0,5
-1
1,5 1 -0,5 0 0,5 1 1,5
z (mm)
J2 angulaire
15
nhre
¥ g
- — xf.-'
A
10 - < —
_ A~
E -
E /
= . -
=
."-I-..-'
;.l'
a
0 10 20 30 40 5D

z{mm)




Résultats
J4 : jet 4 du gicleur
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¥ (mm)
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Résultats

J5 et J6 : alignement Arbre d'entrée / Roue d’entrée
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Résultats

J7 : engrenement Arbre d’entrée / Roue d’entrée

, J7 radial
0,2 0,172
a4 0,175 &
0,15 F=—of— ;
. -
0,1 R !
17 . — Ll
117 E nue d entrg
|S— : E
J S S L" = 40,05 Arhre
g ~ 0,1
0,15
0,2
0 10 20 30 40 50 50
z{mm)
26/01/2010



Résultats

J8 : alignement Roue d’entrée / Arbre roue libre
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Résultats
J9 : Epaisseur de la cale de montage

1
0,5
= 0,73 1,54
E © * -
=n
0,5
1
0 0,5 0,885 1 1,5 1,745 2

z (mm)

26/01/2010



31

Résultats

J10 a J14 : assemblage Carter / Boitier d’entree
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o Proposition d'une nouvelle
cotation
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® Exploitation des résultats

o Hierarchisation des spécifications
geometriques (Classes de gravite )
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Contribution (%) | Critére
=75 1
50< <75 2
25< <50 3
10< < 25 4
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® Bilan CETOL

o Les tolérances geometriques telles les planéités
et les cylindricités ne sont pas modélisables

o Prise en main rapide

o Possibilité de récupérer la cotation 3D FTA
dans CETOL->calcul->changements dans
FTA
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