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Boite de trarsfert
I) Présentation dw yystéme:
Lo boite detravsfert est unv organe que seuly les véhiculey v quatre rouey motrices

possédent. Elle permet; lovsque Lo motricité dey roues avant west plug suffisante; de
transmeltre le mowvement auir roues avriére. Les quatre rowes sont alory motrices:

Uextrémiteé de Vawrbre dentrée est
w pignor conique o denture
hélicoidale: Ce dernier est evwprise
directe avec une couronne (novw
représendiée) montée sur le

Mowow  do sortte do Lo Commandedela | Aifférentieli Ainsi; Uarbre dientrée est
boite de transfert very le boite de travsfert. animé d’urv mouvesment de rotation
pont arviire. quand les roues avant duw véhicule
towrnent. :

Le mowvement de: rotation de la- commande de fowrchette entraine le glissement
dw crabot sur Varbre de sortiec I rend solidaire Uarbre dentrée et Uarbre de sortie par
Vintermédiaire dey cannelures. Ley rowey arriére deviennent alory motrices elles aussic

II1) Présentutior dwprobléme technique:

Le crabotuge duww pont arriére ne peut étre effectué que lorsque le véhicule est o
Varrét: Uw effort sur le levier permet le passage dw mode deur roues motrices o mode
quadre: rouey motrices:

Un client vouy apporte sonw véhicule, il trowve que le levier de crabotage duw pont
arrieve devient « dur » o manipuler. Lo documentution technique duv constructewr dw
véhicule indique que Ueffort exercé par lavfourchette sur la tige de mancuwre 32 ne doit
pas dépasser 8 daN. ‘
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IV) ttude dw mécanisme:

1- Fonction de lo boite de transfert. 4

- Env mode deuy roues motrices; Uarbre de sortie west pasy solidaire de Uarbre
d'entrée.

- En mode quatre rouesy motrices; Varbre de sortie est solidaive de Varbre dientvée:

- Laboite de transfert réalise une Liadisov compléte par crabotuge.

- Lepassage duw mode deur roues motricey exv mode quatre rouesy motricey seffectne
enw animant la commande de fourchette d'unw mouwvement de rotation

* Compléter le graphe ci~dessous o Vaide duw texte ci~dessus.

Mowvement de rotation de
la commande

v

Uarbre de sortie west pas Réaliser une Uarbre de sortie est solidaire
solidairve de Varbre dlentrée Laison complete de UVarbre d’entrée

> >

+

Boite de travnsfert

2 - Elément: de travsmissior
A Vaide des documenty DR1, DR2 :

21- Dorwer le nowvet le repere de lov piéce quispermet lov icisor compléte

entre:Uawbre dentrée et Varbre de sortie: 12
Réporses Nowu Crabot Repere: 24
22- Dovwner le nowvdw wmwememtpombledecett@pmpar rapport o
Varbre de sortie 12
Réponse: Mowvement de transglatior
23- Envdéduire la Liaisow entre ces dewr piéces.
Réponse: Liaison glissiére: 2

3—fmde/de/lwd1aimwoonématique/dworabot

A Vaide desy documenty DR1, DR2 :
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Donner le repére de toutey lesy piécey qui participent aw déplacement duw

crabot;

3
S
Compléter ley repérey des piéces sur le dessin ciodessous: 12,5
f'/
/
/'/
20/ 2
4- Etude dw schéma cinématique:
A Uaide dey docuumenty DR1, DR2 et DR3 :
41 - Dessiner sur le schéma cinémalique ci-dessous lo liaisory manguante.
12,5

42 - Donner lenow et le repérve de lapiéce identifiée ci-dessous:

2

Nowu Verrow
Repére: 30

\
t% _
D [t
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43 - Dorwer le nom de lav liaison entre cette piéce et le carter.

Réponses Liaisonw pivot glissant.

5- Ftude dune solution constiructive:

A Vaide des documenty DR1 et DR4:

51- Parmi ley troiy propositionsy mentiorwnées sur le DR 1, choisir Vajustement

assuront la Liaison PIVOT GLISSANT entre les piéces 2 et 30.

Réponse: D8H7g6

2

52 - Quelle est lav fonction de lavpiéce 30 ? 12
Répovser  Leverrow 30 maintient ewpositiowle S.E. fourchette dansy chaque
positiorn.
12
Placer le repere de cette piece sur le-dessin ci-dessous
53- Quelle pitce assure le contact entre les vervow 30 et la fouwrchette 26 ?
Réporver  dsagit delapiécerepérée: 31 12
Asiro
54- Sur la vignette ci-contre,; modéliser bar unw vecteur
(sany échelle) Vaction duw ressort sur le verrow
Nomwuner ce vectewr. 4
Lepoint A est le point d’application de cette force.
A
30 (&
Session: 2008 DOSSIER CORRIGE

BEP MAINTENANCE DES VEHICULES ET DES MATERIELS Toutes Dominantes

Epreuve : EP2 Analyse fonctionnelle et structurelle

Durée : 2h

Coefficient : 4 DT5/8




6 - Etude statique:

Suile auwy efforty générés lovs de Vopération de crabotiage, une étude stutique duw
soug-ensemble axe de fourchette est enwvisagée.

La définition compléte de Ueffort quis s'exerce sur lw rotule auw point B ainsi que sur
Vare de fourchette awpoint D est demandée.

Hypotheéses: Leprobléme est plan
Les frottementy sont
Lepmdypropmd&quwpm%tneghg&
Uactionwdw
verrow sur lov fourchette est négligée.

Le systeme is01é est défini ci-contre:

Il ¥ agit dw sous-evsemble composé des
pieces 25, 26, 27, 28 et 29.

Ce systeme isolé est repéré 25.

Poind B: centre de Uarticulation entre lov
rotule et la-tige de manoeuwvre 32. (now
représentiée)

Point C: contiacl entre le: doigt de
fowrchette et lecrabot 24.

Poind D: cendre de Varticulation entre
Vare et le demi carter de sortie 2.

Nomvde la/ Point

2 d/’appl cotion Direction Sens Intensite

C > C < 13 daN
28/25
?% D ? ? 2
2025
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61 - Dorwer une conclusion.

12

Le systeme mécanique 5016 est soumis cv:
O Deuxforces
Trois forces concouranies
[ Troisforces paralléles

62 - Compléter ley équations traduisant Véquilibre: 2
=>—> —> —> > : S
S= 332/25 + C24/25 + Dz/zs =0 Directionvde B 32725

— >  —>
7, =m,(B,,,.) +,(C,,J)+m,(D,)=0

24/25 2/25

63 - Mettre enwplace le point 'C'%
dintersectionw I des forces. s
2
S 64~ A partir de lav résolution graphique ci-dessous; déterminer Vintensits de
Bs iy
“ Eclu: 1 cmvpour 1 dal 16
- Reporter hwd«:rect’w_Ltfd&‘BBMS.
- Tracer le/veoteur‘Bamf
- Novwumer le vectewr. >
/ Vo dla direction de B
//d/laxdi,mcﬁ,owdo'DmEs
Reésultuty: 2
—> B, = 11,87 om
B8 soit 11,87 daN

\
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Conclusiov:
O Lla boite detravufert fonctionne correctements

12

7] Lwcowunande/d@lazboit@detrmufert%tmeﬁ%ttrop dur et nécessite

7 - Etude de la commande de fourchette.

Commande de fourchette

71- ttude des Lidisons.

- Déterminer ley degréy de Liberts dany le
tableauw ci~dessous.

® TIrycrive 1 sile mowvement est possible
®  Inscrive 0 sicle mouwvement est impossible

14
Translation | Translation | Translation Rotation Rotation Rotation
selon x selon y selon z autour de autour de autour de
(Ix) Iy Tz x (RXx) y (Ry) z(Rz)
Liaison
Levier / rotule 0 0 0 0 0 0
Liaison
Levier / axe 0 0 0 0 0 0
- Endéduire le nom des liaisons: 2
Liaisorvlevier [ rotule : Encastrement, fire ow compléte.........
Liaisorvlevier [ are : Encastrement; fire ow compléte............
- Solution iquLex 14
Powr obtenir une telle Liaisow cinématique, il existe plusieurs solutions
conslructives.

Cocher dany le tableaw ci-dessous ley cases correspondantes aur solutiony technologiques
enwisageabley o partir dey surfaces de contucty entre ley lémenty.

Assemblage Asse’mblage As.semblage As_semblage
.. mecano- ajustement | ajustement
vissé . . .
- soudé - avec jeu - serré -
_Lfalson X X
Levier / rotule
L{aISOH X X
Levier / axe
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